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DESCRIPCION 

Procedimiento y dispositivo para orientar la posici6n de giro de recipientes, especialmente botellas 

La invencion se refiere a un procedimiento y a un dispositivo para orientar la posiciOn de giro de recipientes, 
especialmente botellas, segan el preambulo de la reivindicaciOn 1 6 9. 

5 Por ejemplo en maquinas etiquetadotas, ha de orientarse la posiciOn de giro de recipientes antes del etiquetado de 
los recipientes, por ejemplo, para garantizar por ejemplo que una rebaba se encuentre a la distancia suficiente de la 
etiqueta y/o que la etiqueta este posicionada correctamente con respecto a un troquelado del vidrio. 

A este respecto, por el documento EP1205388B2 se conoce el modo de registrar el recipiente por todo su contorno 
mediante cuatro sensores generadores de imagenes, evaluar caracteristicas apropiadas en las imagenes tomadas y 

10 transmitir al sistema de accionamiento comandos para el correspondiente giro mas corto del recipiente a su posici6n 
te6rica alrededor de su eje longitudinal. Dado que para ello, es preciso eventualmente un cambio de direccion, el 
giro de los recipientes se detiene inicialmente despues de la evaluaciOn de imagenes antes de poder ponerse 
finalmente en la posicion te6rica. 

Tambien el documento JP4-367432 describe un procedimiento en el quo se registra una caracteristica en un 
15 recipiente rotatorio mediante la evaluacion de seiiales de video, y el giro del recipiente se detiene inicialmente antes 

de ponerse on la posicien teorica, para cuyo fin el recipiente se transmite a una unidad de accionamiento separada. 

El documento DE102007030917A1 describe un procedimiento y un sistema para orientar recipientes para un 
etiquetado subsiguiente. El procedimiento descrito comprende las caracteristicas definidas en el preambulo de la 
reivindicacion 1, y segun el mismo, en el caso de un giro continuo de botellas, se registra primero una oriented& 

 20 arbitraria del recipiente y se pone en una posicion orientada hacia fuera de una caracteristica para el ajuste de 

 

 

 

 

 
precisi6n subsiguiente de la posiciOn de giro.

 .  •  

Partiendo del estado de la tecnica es deseable reducir el tiempo necesario para la orientaciOn de recipientes. En el 
caso de la orientaciOn de una corriente continua de recipientes, de esta forma se reduciria tambien el espacio 
necesario, por ejemplo el nilmero de divisiones de la maquina necesarias para la orientacion. La invenciOn tiene el 

25 objetivo de proporcionar un procedimiento mejorado correspondientemente.  

Este objetivo se consigue de tal forma quo los pasos b) a d) en los que se registra una caracteristica en el recipiente, 
se calcula una posicion de giro real del recipiente sobre la base de la caracteristica registrada, y se calcula una serial 
de control para poner el recipiente en una posiciOn de giro teerica, durante el paso a) en el quo se gira un recipiente 
que ha de ser orientado. Ademas, la posici6n de giro teOrica es una posici6n de giro inicial para un etiquetado 

30 subsiguiente de los recipientes. Dado que una serial de control para poner el recipiente en una posiciOn de giro 
teOrica se calcula y se emite ya durante el funcionamiento del motor, se puede prescindir de una rampa de frenado y 
de una rampa de aceleraciOn y se puede poner rapidamente la posicion de giro teorica. 

Segan la invencion, en los pasos a) a e), se hace girar el recipiente hasta alcanzar la posiciOn de giro te6rica. Al 
evitar la parada antes de alcanzar la posiciOn teorica se evita el resbalamiento en el accionamiento y, por tanto, 

35 mejora la precisiOn de la orientaciOn. 

Segan la invencien, durante los pasos a) a e), el recipiente se mueve a lo largo de un trayecto de transporte. De esta 
forma, los recipientes pueden orientarse en forma de una corriente continua de recipientes. 

En una forma de realizaciOn preferible, el giro del recipiente se detiene en la posiciOn de giro teOrica. De esta 
manera, se puede configurar de forma flexible el transcurso temporal, especialmente el comienzo de un paso de 

40 producciOn siguiente. 

Preferentemente, el recipiente se hace girar alrededor de su eje principal. Esto facilita el reconocimiento de una 
caracteristica en la superficie del recipiente, que es caracterizadora para una posici6n de giro real. 

Asimismo, resulta ventajoso si, en el paso e), el recipiente se hace girar hasta una rampa de frenado 
sustancialmente a la misma velocidad angular quo en paso a). Esto reduce el flamer° de rampas de aceleraciOn 

45 necesarias y, por tanto el consumo de energia para la orientaciOn de un recipiente. 

Sin embargo, tambien puede resultar ventajoso hacer girar el recipiente en el paso e) al menos temporalmente a una 
mayor velocidad angular quo en el paso a). De esta forma se puede seguir reduciendo el tiempo necesario para 
arrancar la posicion de giro te6rica y, por tanto, el tiempo total necesario para la orientaci6n del recipiente. 

En el caso de una configuracion favorable, en el paso e), la velocidad angular se adapta a un angulo de correcci6n 
50 de posiciOn de giro. De esta manera, se puede unificar el tiempo necesario para arrancar la posiciOn de giro te6rica, 

aunque exista una gran diferencia entre la posicion de giro real y la posiciOn de giro teorica on los distintos 
recipientes. Esto permite ahorrar tanto tiempo como energia. 
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Preferentemente, la caracteristica en el recipiente se registra con generaci6n de imagenes. De esta forma, el 
reconocimiento de una posiciOn de giro teorica se puede realizar de manera flexible y sin contacto. 

De manera ventajosa, los pasos a) a e) para orientar los recipientes forman parte de un procedimiento para etiquetar 
recipientes, en el que los recipientes se etiquetan en un paso g) adicional. 

5 El objetivo asimismo se consigue mediante un dispositivo segun la reivindicaciOn 9 para orientar la posici6n de giro 
de recipientes, en el que la unidad de control esta configurada de tal forma que calcula y emite una serial de control 
para arrancar una posiciOn de giro te6rica del recipiente, mientras es accionado el motor. De esta manera, se 
pueden suprimir una rampa de frenado y una rampa de aceleracion y se puede poner rapidamente la posici6n de 
giro teorica. 

10 Preferentemente, el motor es un servomotor. Esto permite poner la posiciOn de giro teorica de forma mds senilla y 
exacta. 

Ademds, el dispositivo segun la invencion comprende un medio transportador que mueve el recipiente durante la 
orientaciOn de su posicion de giro a lo largo de un trayecto de transporte predefinido. De esta manera, se puede 
orientar una corriente continua de recipientes. 

15 El objetivo asimismo se consigue mediante una maquina etiquetadora que comprende el dispositivo segiin la 
invenciOn. 

Una forma de realizaciOn preferible de la invencion esta representada en el dibujo y se describe a continuacion. 

La Unica figura muestra un esquema de tiempo de un procedimiento segun la invenciOn y el desarrollo 

correspondiente de la velocidad de giro TB de un recipiente 1 que ha de ser orientado, con el tiempo t. 

20 Como se puede ver en la figura 1, un recipiente 1, por ejemplo una botella se hace girar durante un paso de 
procedimiento a) sobre un soporte 3, por ejemplo un plato giratorio, accionado por un motor (no representado), a una 

velocidad angular til y, al mismo tiempo, se mueve con un medio transportador 5 a una velocidad v a lo largo de un 
trayecto de transporte (no representado). Durante el paso de procedimiento a) se realizan ademds los pasos de 
procedimiento b) a d) que se describen a continuacion. 

25 En el paso b), el recipiente 1 es guiado por la zona de imagen de una unidad de sensor 7 generadora de imagenes 
para registrar una caracteristica 9 adecuada para determinar la posicion de giro 9 del recipiente 1. La unidad 
sensorial 7 quo por ejemplo puede comprender una o varias camaras, genera datos de medicion M, por ejemplo 
imagenes de camara individuales del recipiente 1. 

En el paso c), la unidad de cdlculo 11 determina, con la ayuda de los datos de mediciOn M, la posiciOn de la 
30 caracteristica 9, como por ejemplo una rebaba, y sobre esta base calcula los datos de posiciOn L del recipiente 1 o 

del soporte 3, especialmente una posici6n de giro real (pi del recipiente 1 o del soporte 3 y/o un dngulo de correcci6n 

de posicion de giro zvp para corregir el recipiente 1 de una posicion de giro real (pi a una posiciOn de giro teOrica cps. 

En el paso d), la unidad de control 13 genera y transfiere sobre la base de los datos de posicion L una serial de 
control S para el soporte 3 o al motor para poner la posicion de giro te6rica (ps. 

35 En el paso e) se hace girar el soporte 3 hasta que el recipiente 1 alcanza la posicion de giro teOrica 9s. 

En el ejemplo de realizacion, el recipiente se hace girar ininterrumpidamente en el paso a) y durante la transiciOn al 
paso e), es decir quo, de manera ventajosa, la velocidad angular co del recipiente 1 es siempre superior a 0 hasta 

alcanzar la posiciOn de giro te6rica cps. De esta manera, se puede reducir el resbalamiento en el accionamiento del 
soporte 3 y las imprecisiones relacionadas con ello durante la orientaci6n de la posicion de giro cp. Por giro 

40 ininterrumpido se entiende un modo de funcionamiento continuo quo incluye por ejemplo el uso de motores paso a 
paso. 

En la posiciOn de giro teOrica cps, la velocidad angular co es de 0, preferentemente. Una posici6n de reposo de este 
tipo de la posici6n de giro (p es deseable para quo se mantenga inalterada la posiciOn de giro (p con respecto al 
trayecto de transporte hasta el comienzo de otro paso de tratamiento o de comprobaciOn. 

45 Esto ultimo, sin embargo, no es imprescindible. Por ejemplo, la velocidad angular co en la posiciOn de giro teOrica cps 
podria adaptarse en un paso de tratamiento o de comprobaci6n siguiente, como por ejemplo un etiquetado, para 
permitir una transiciOn fluida on el giro y poder prescindir de esta manera de una rampa de aceleraciOn. 

La velocidad angular co de la botella 1 es sustancialmente constante on el paso a), y especialmente en el paso b), 
como se indica en la figura 1 por el valor CO 1 . Sin embargo, esto no es imprescindible. 

50 Para el paso e), por una parte es posible mantener inalterada la velocidad angular col del paso a) hasta la rampa de 
frenado A al final del paso e). De esta manera, se minimiza el numero de las rampas de aceleracion y de frenado 
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necesarias para alcanzar la posicion de giro teorica rps y, por tanto, el consumo de energia para la correcci6n de la 

posicion de giro. Por otra parte, el paso e) podria presentar una rampa de aceleraciOn B hasta una velocidad angular 

02 maxima, siendo aplicable: co2 > cot, para reducir o minimizar el tiempo necesario hasta que se ponga la posiciOn 

de giro te6rica cps. En la figura 1, esto se indica por el desarrollo de la curva de velocidad, representado en lineas 

5 discontinuas. Los desarrollos representados de la velocidad angular co, sin embargo, sOlo tienen caracter de ejemplo 

y tambien podrian variar en el paso a) o en los pasos b), c) y/o d). 

Tambien es posible adaptar la velocidad angular co en el paso e), especialmente la velocidad maxima (02 y/o una 

velocidad angular co3 media, a un angulo de correcci6n de posiciOn de giro A9 comprendido respectivamente entre la 

posici6n de giro real cp, y la posicion de giro te6rica cps. De esta forma, la posicion de giro (p puede orientarse dentro 

10 de una ventana de tiempo unitaria y/u Optima, dado el caso, tambien independientemente del angulo de correcci6n 

de posici6n de giro Arp necesario respectivamente. La velocidad angular co se elevaria por ejemplo s6lo en caso de 

necesidad, en caso de angulos de correcciOn de posici6n de giro zvp mas grandes. Esto seria un compromiso de 

ahorro de tiempo y de energia. 

El recipiente 1 gira en/sobre el soporte 3 alrededor de un eje de simetria del recipiente 1, preferentemente alrededor 

15 de su eje principal 1, de modo que la unidad sensorial 7 puede registrar una superficie lateral cilindrica del recipiente 

1 o una zona adecuada similar, como por ejemplo un hombro de botella, por todo el contorno del recipiente. La 

caracteristica 9 o las caracteristicas 9 constituyen entonces inevitablemente una asimetria que, sin embargo, no es 

relevante para la definicion del eje de giro correspondiente. 

Como tambien se puede ver en la figura, durante los pasos a) y e), el recipiente sigue siendo desplazado por el 

20 medio transportador 5 de forma continua y preferentemente a una velocidad v constante, de modo que se puede 

orientar una corriente continua de recipientes con respecto a la posicion de giro T. Esto se indica de forma 

meramente simbOlica en la figura. El medio transportador 5 puede extenderse a lo largo de un trayecto de transporte 

lineal o en forma de curva. En una variante especialmente ventajosa, el medio transportador 5 es un carrusel de 

transporte con soportes 3 distribuidos sustancialmente de forma uniforme por el contorno. Habitualmente, los 

25 soportes 3 comprenden dispositivos de centraje (no representados) para los recipientes 1. 

La creacion y transferencia de los datos M, L, S en los pasos b) a d) esta representada a titulo de ejemplo haciendo 

referencia a la unidad sensorial 7, la unidad de calculo 11 y la unidad de control 13. Estas funciones, sin embargo, 

pueden estar distribuidas discrecionalmente entre una o varias unidades de este tipo. La unidad de calculo 11 podria 

comprender, por ejemplo, tambien circuitos de entrada para seriales de video y filtros pasabanda para la evaluaciOn 

30 de datos de imagen. Sin embargo, preferentemente, la unidad de control 13 no esta realizada obligatoriamente como 

aparato separado que comunica con la unidad de calculo 11 a traves de un canal de datos estandarizado. 

Por ejemplo, un sistema de camara asistido por ordenador podria grabar imagenes de camara, calcular a partir de 

las mismas una posicion de giro real 91 y transferir los datos L calculados, eventualmente con la posiciOn de giro 

te6rica cps y/o el angulo de correcciOn de posicion de giro .6,9, a traves de un bus CAN, a un servocontrol. Este podria 

35 calcular las trayectorias necesarias para la orientacion de los recipientes 1, eventualmente teniendo en cuenta un 

movimiento simultaneo a lo largo del trayecto de transporte y controlar de manera correspondiente servomotores 

para el accionamiento de los soportes 3 para un recipiente 1 respectivamente. No obstante, tambien serian posibles 

otros sistemas de accionamiento y tipos de motores para el soporte 3. 

lgualmente, es deseable, pero no necesario que los pasos b), c) y d) se sucedan sin pausa o solape. 

40 Preferentemente, el procedimiento segun la invenciOn se aplica inmediatamente antes de un etiquetado de los 

recipientes 1, por ejemplo en una maquina etiquetadota, aunque tambien resulta adecuado para la combinaci6n con 

otros procedimientos de tratamiento y/o de comprobaciOn. 

Segiln los requerimientos de precisi6n de la orientacion, a continuaci6n del paso e) podria realizarse un ajuste de 

precision de la posici6n de giro teOrica 9s. Para ello, generalmente es preciso volver a reconocer la caracteristica 9 a 

45 travas de una pequeria zona de posiciones de giro, asi como realizar calculos y volver a poner la posiciOn de giro 

teOrica cps de acuerdo con los pasos a) a e). Sin embargo, segun la invencion, los recipientes se etiquetan sin ajuste 

de precisiOn adicional. 
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REIVINDICACIONES 

1. Procedimiento para orientar la posiciOn de giro de recipientes, especialmente botellas, con los siguientes pasos: 

a) girar un recipiente (1) que ha de ser orientado; 

b) registrar una caracteristica (9) en el recipiente (1) por todo el contorno del recipiente; 

5 c) calcular una posicion de giro real (q) del recipiente (1) sobre la base de la caracteristica (9) registrada; 

d) calcular una serial de control (S) para poner una posiciOn de giro teOrica (cps) del recipiente (1); 

e) poner la posiciOn de giro teorica (9,) 

siendo desplazado el recipiente (1) durante los pasos a) hasta e) a lo largo de un trayecto de transporte, 

caracterizado porque 

10 la posicion de giro te6rica (ys) es una posicion de giro inicial para un etiquetado subsiguiente de los recipientes (1), 

realizandose los pasos b) a d) durante el paso a), y 

porque en los pasos a) a e), el recipiente (1) se hace girar ininterrumpidamente hasta alcanzar la posiciOn de giro 

teOrica ((ps). 

2. Procedimiento segun la reivindicacion 1, caracterizado porque el giro del recipiente (1) se detiene en la posiciOn 

15 de giro teorica ((ps). 

3. Procedimiento segtIn la reivindicaciOn 1 O 2, caracterizado porque el recipiente (1) se hace girar alrededor de su 

eje principal (1'). 

4. Procedimiento segun al menos una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque, en el paso e), el 

recipiente se hace girar hasta una rampa de frenado (A) sustancialmente a la misma velocidad angular (col) que en 

20 el paso a). 

5. Procedimiento segtin al menos una de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado porque, en el paso e), el recipiente 

se hace girar al menos temporalmente a una velocidad angular (w2) mas alta que en el paso a). 

6. Procedimiento segt.in la reivindicaciOn 5, caracterizado porque, en el paso e) la velocidad angular (o)2) se adapta a 

un angulo de correccion de posicion de giro (AT). 

25 7. Procedimiento segun al menos una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque la caracteristica (9) 

en el recipiente (1) se registra con generaci6n de imagenes. 

8. Procedimiento para etiquetar recipientes, con los siguientes pasos: 

desde a) hasta e) orientaci6n de los recipientes (1) segrIn una de las reivindicaciones 1 a 7; y 

g) etiquetado de los recipientes (1). 

30 9. Dispositivo para realizar el procedimiento segun al menos una de las reivindicaciones anteriores, con: 

al menos un soporte (3) giratorio con un motor para el giro de un recipiente (1) que ha de ser orientado; 

al menos una unidad sensorial (7) con generaciOn de imagenes para registrar una caracteristica (9) en el 

recipiente (1), a traves del contorno completo del recipiente; 

una unidad de calculo (11) para calcular una posicion de giro real (qh) del recipiente (1) sobre la base de la 

35 caracteristica registrada; 

una unidad de control (13) par controlar el motor; y 

un medio transportador (5) que mueve el recipiente (1) durante la orientacion de su posiciOn de giro (y) a lo 

largo de un trayecto de transporte predefinido, 

caracterizado porque 

40 la unidad de control esta configurada de tal forma que calcula y emite una serial de control para poner una posiciOn 

de giro te6rica (cps) del recipiente (1), mientras se hace funcionar el motor, de tal forma que la posiciOn de giro te6rica 

(9s) es una posiciOn de giro inicial para un etiquetado subsiguiente de los recipientes (1) y el recipiente se hace girar 

ininterrumpidamente hasta alcanzar la posicion de giro te6rica (cps). 

10. Dispositivo segirn la reivindicaciOn 9, caracterizado porque el motor es un servomotor. 

45 11. Maquina etiquetadora segun la reivindicacion 9 6 10. 
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