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DESCRIPCION

Unidad para alimentar paneles de madera y andlogos.
La presente invencidn se refiere a una unidad para alimentar paneles de madera o andlogos.

En el sector del maquinado de paneles de madera, es conocido proporcionar una unidad de alimentacién incluyendo
una superficie inferior de carga para un panel a alimentar a una unidad operativa adaptada para maquinar los paneles
y una superficie superior de descarga para recibir el panel maquinado por la unidad operativa propiamente dicha.

Las dos superficies de carga y descarga son sustancialmente horizontales y paralelas una a otra y estdn fijadas a un
bastidor de soporte mévil que alterna de forma rectilinea en una direccién vertical para mover la superficie de carga
entre una posicion bajada y una posicion subida para alimentar el panel a maquinar a la unidad operativa y para mover
la superficie de descarga entre una posicién subida y una posicién bajada para recibir el panel maquinado de la unidad
operativa.

Dado que los paneles a maquinar se cargan de uno en uno sobre la superficie de carga desde una pila de paneles
dispuesta al lado de la unidad de alimentacién, las unidades de alimentacidn conocidas del tipo antes descrito son
relativamente engorrosas, requieren espacios de instalacion relativamente grandes y costos de instalacion relativamente
altos, e introducen tiempos muertos relativamente largos.

El documento EP-266449-A se refiere a una aserradora incluyendo una unidad de corte; una superficie de reposo
para soportar una pila de paneles durante la operacién de la unidad de corte; y una superficie superior de soporte movil
entre una posicion subida respectiva para recibir la pila de paneles y una posicién bajada respectiva para transferir la
pila de paneles sobre la superficie de reposo.

La aserradora incluye ademds una superficie inferior de soporte moévil entre una posicién bajada respectiva para
permitir el movimiento de la superficie superior de soporte de su posicion subida a su posicidn bajada y una posicién
subida respectiva para definir una extensién de la superficie de reposo mientras la superficie superior de soporte esta
en su posicién subida.

Un objeto de la presente invencién es proporcionar una unidad para alimentar paneles de madera o andlogos que
carece de los inconvenientes antes descritos y que es de implementacién simple y de costo razonable.

Segun la presente invencion, se facilita una unidad para alimentar paneles de madera o andlogos como la reivindi-
cada en las reivindicaciones 1 a 10.

La presente invencion se refiere ademads a un método para alimentar paneles de madera o andlogos.

Segtn la presente invencidn, se facilita un método para alimentar paneles de madera o andlogos como el reivindi-
cado en las reivindicaciones 11 a 19.

Una realizacion preferida no limitadora de la invencidn se describird ahora a modo de ejemplo con referencia a los
dibujos acompaiantes, donde:

La figura 1 es una vista lateral diagramatica, con partes quitadas para claridad, de una realizacién preferida de la
unidad de alimentacién de la presente invencién y de una unidad operativa asociada.

La figura 2 es una vista lateral diagramadtica, con partes quitadas para claridad, de la unidad de alimentacién de la
figura 1.

Y la figura 3 es una vista lateral diagramadtica, con partes quitadas para claridad, de un detalle de la figura 2.

Con referencia a la figura 1, el nimero 1 indica en conjunto una unidad de alimentacién para alimentar paneles 2
de madera o andlogos a maquinar a una unidad operativa 3 de tipo conocido y para recibir los paneles maquinados 2
de la unidad 3 propiamente dicha.

La unidad 3 estd conectada a la unidad 1 en una estacién de entrada 4 que tiene una superficie de reposo Pl
para paneles 2, e incluye una base alargada 5, que se extiende en una cierta direccion 6, y estd limitada en la parte
superior, en el caso en cuestion, por un panel de soporte (no representado), que se denomina cominmente un “tablero
sacrificial”, esta fijado a la base 5, es sustancialmente coplanar con la superficie P1, y se hace de material impermeable
al aire al objeto de permitir el bloqueo de panel 2 sobre la superficie P1 propiamente dicha.

La unidad 3 incluye ademads una griia 7 incluyendo, a su vez, un pilar vertical (no representado), que estd acoplado
de manera conocida a la base 5 para realizar movimientos rectilineos en la direccion 6, a lo largo de la base 5 propia-
mente dicha y bajo el empuje de un dispositivo de accionamiento (conocido y no representado), y lleva un elemento
transversal horizontal 8 conectado y que se extiende sobre la base 5 en una direccién 9 transversal a la direccién 6 y
perpendicular al plano de la hoja en la figura 1.
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La gria 7 soporta un cabezal operativo 10, que estd acoplado de manera conocida al elemento transversal 8 para
realizar, a lo largo del elemento transversal 8 propiamente dicho, movimientos rectilineos en la direccién 9, e incluye
normalmente al menos un husillo de un tipo conocido y no representado, que estd montado en el cabezal operati-
vo 10 propiamente dicho para moverse en una direccion 11 vertical y ortogonal a las direcciones 6 y 9, y se puede
mover sobre la base 5 para que una herramienta correspondiente (no representada) montada en el husillo (no repre-
sentado) propiamente dicho pueda obtener de cada panel 2 una pluralidad de paneles (no representados) de menores
dimensiones que las del panel 2 propiamente dicho.

Como se representa en la figura 2, la unidad 1 incluye cuatro pilares verticales 12 (de los que se representan
solamente dos en la figura 2), cada uno de los cuales se extiende en la direccién 11 y esta alineado con los dos pilares
adyacentes 12 en las direcciones 6 y 9.

Los pilares 12 soportan una chapa inferior de soporte 13, que se extiende entre los pilares 12, define una superficie
inferior de carga P2 sustancialmente horizontal y ortogonal a la direccién 11, estd adaptada para soportar una pila
14 de paneles 2 que se solapan reciprocamente en la direccién 11, y estd acoplada deslizantemente a los pilares 12
para realizar movimientos rectilineos en la direccién 11 propiamente dicha, con respecto a los pilares 12 propiamente
dichos y bajo el empuje de un dispositivo de accionamiento 15.

La chapa 13 presenta una forma sustancialmente rectangular, y soporta cuatro espirales 16 en sus vértices, cada
una de las cuales estd acoplada, por medio de un acoplamiento de tornillo/tuerca, a un tornillo correspondiente 17 del
dispositivo 15, cuyo motor (de tipo conocido y no representado) pone los tornillos 17 en rotacién por medio de un
mecanismo de cadena 18 de tipo conocido para dar movimientos rectilineos en la direccién 11 a las espirales 16 y por
ello a la chapa 13.

La unidad 1 incluye ademds una chapa superior de soporte 19, que se extiende entre dos pilares 12, define una
superficie superior de descarga P3 sustancialmente paralela a la superficie P2, y estd acoplada deslizantemente a los
pilares 12 para realizar movimientos rectilineos en la direccién 11 con respecto a los pilares 12 y segiin modalidades
que se ilustrardn con mds detalle mds adelante.

La chapa 19 se mantiene normalmente en una posicién bajada (figura 2), en la que la superficie P3 es sustan-
cialmente coplanar con la superficie P1, por medio de cuatro bloques de soporte 20 montados en los pilares 12 para
soportar la parte inferior de la chapa 19 propiamente dicha.

La chapa 19 se puede mover desde su posicién bajada a una primera posicién subida (figura 3), en la que la
distancia entre la chapa 19 y la superficie P1 de la estacién de entrada 4 de la unidad operativa 3 se aproxima por
exceso a la altura total de los paneles 2 que deben ser alimentados de vez en cuando sobre la superficie 131 pro-
piamente dicha, y estd adaptada para bloquearse en su primera posicién subida por medio de un conjunto de parada
21.

Con referencia a la figura 3, el conjunto 21 incluye una pluralidad de dispositivos de parada 22 (cuatro dispositivos
de parada 22 en el caso en cuestion), cada uno de los cuales estd asociado a un pilar correspondiente 12, e incluye un
brazo basculante 23 articulado a la chapa 19 para oscilar, con respecto a la chapa 19 y bajo el empuje de un cilindro
accionador 24, alrededor de un eje de fulcro 25 sustancialmente paralelo a la direccion 9.

El cilindro 24 presenta un véstago de salida 26, que esté articulado a un primer brazo 27 del brazo basculante 23,
y se puede mover entre una posicion retirada (figura 3), en la que el vastago 26 mueve un segundo brazo 28 del brazo
basculante 23 a una posicién de sujecién de un bloque de soporte 29 fijado al pilar correspondiente 12, y una posicién
extraida (no representada), en la que el vastago 26 mueve el brazo 28 a una posicién de liberacién desde el bloque 29
propiamente dicho.

La chapa 19 también se puede mover en una segunda posicion subida dispuesta sobre la primera posicién subida,
y estd adaptada para bloquearse en su segunda posicién subida por medio de cuatro dispositivos 22, cada uno de
los cuales coopera con un bloque de soporte 30 fijado al pilar correspondiente 12 sobre un bloque correspondiente
29.

Finalmente, la chapa 19 estd provista de un conjunto de transferencia 31, que alimenta paneles 2 de la pila 14
en la direccién 6, y coopera con un conjunto de agarre y transporte de tipo conocido asociado al elemento transver-
sal 8 de la unidad operativa 3 para completar la transferencia de paneles 2 propiamente dichos sobre la superficie
PI1.

El conjunto 31 incluye al menos un cilindro accionador 32, que estd fijado a la chapa 19 paralelamente a la direccién
6, y presenta un vastago telescopico de salida 33 en la que se ha montado una barra 34, que se extiende en la direccién
6, y soporta una pluralidad de dispositivos de transferencia 35 distribuidos a lo largo de la barra 34 propiamente
dicha.

Cada dispositivo 35 incluye una manivela 36, que estd articulada a la barra 34 de manera que oscile de manera
conocida, con respecto a la barra 34 propiamente dicha, alrededor de un eje 37 de fulcro sustancialmente paralelo a la
direccién 9 entre una posicién subida de reposo y una posicion bajada operativa, estd provista de una rueda de soporte
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38 adaptada para disponerse en contacto con el panel superior 2 de la pila 14, y estd provista ademds de un elemento
de empuje 39 adaptado para enganchar el borde trasero de los paneles 2 a transferir sobre la superficie P1.

La operacién de unidad 1 se describird ahora suponiendo la alimentacion, el maquinado y la descarga de un solo
panel 2 desde el momento en que:

la chapa inferior 13 se coloca en una posicion bajada (figura 2);

se carga una pila 14 de paneles 2 en la superficie inferior de carga P2;

la chapa superior 19 se coloca en su posicién bajada (figura 2);

el vastago de salida 33 del cilindro accionador 32 se dispone en una posicion retirada (no representada);
los dispositivos de transferencia 35 se disponen en sus posiciones de reposo subidas;

los vastagos de salida 26 de los cilindros accionadores 24 se colocan en sus posiciones extraidas; y

los dispositivos de parada 22 se colocan en sus posiciones de liberacion.

La chapa inferior 13 es subida por medio del dispositivo de accionamiento 15 y desde su posicién bajada para
mover en primer lugar el panel superior 2 desde la pila 14 a contacto con una pluralidad de zapatas de soporte 40 que
sobresalen hacia abajo de la chapa superior 19 con el fin de elevar as{ la chapa 19 propiamente dicha de su posicién
bajada a su primera posicién subida.

En este punto, los vdstagos de salida 26 de los cilindros accionadores 24 son movidos a sus posiciones retiradas
y los dispositivos de parada 22 son movidos a sus posiciones de sujecién con el fin de bloquear la chapa 19 en su
primera posicién subida; la chapa 13 se baja de nuevo por medio del dispositivo de accionamiento 15 y se para en una
posicion subida (no representada), en la que el panel 2 a transferir sobre la superficie P1 es sustancialmente coplanar
con la superficie P1 propiamente dicha.

La transferencia del panel 2 considerado en la superficie P1 se lleva a cabo moviendo en primer lugar los dispo-
sitivos de transferencia 35 a sus posiciones operativas bajadas con el fin de que las ruedas 38 descansen en el panel
2 y asi mover el vastago de salida 33 del cilindro accionador 32 a su posicion extraida para permitir que uno de los
elementos de empuje 39 enganche el borde trasero del panel 2 y avance el panel 2 propiamente dicho en la direccién
6 y en la superficie P1.

Segtin una variante (no representada), los dispositivos de transferencia 35 estdn dispuestos normalmente en sus
posiciones operativas bajadas. Cuando se sube la chapa 13, algunos dispositivos de transferencia 35 son enganchados
por el panel superior 2 de la pila 14 y asi son movidos a sus posiciones de reposo subidas, mientras que los dispositivos
de transferencia restantes 35 permanecen en sus posiciones operativas bajadas para alimentar el panel 2 en la direccién
6.

Durante el maquinado del panel 2 considerado por la unidad operativa 3, la chapa 13 se sube en primer lugar en la
direccién 11 desde su posicion subida con el fin de mover el nuevo panel superior 2 de la pila 14 a contacto con las
zapatas 40 y de permitir la liberacion de la chapa 19 de los bloques de soporte 29 y asi se baja de nuevo para mover la
chapa 19 propiamente dicha a su posicién bajada.

Después de terminar el maquinado, el panel maquinado 2 es descargado de manera conocida sobre la superficie
P3 y se repite la secuencia operativa antes descrita para alimentar paneles 2 a maquinar desde la superficie P2 a la
superficie P1 y para descargar paneles recién maquinados 2 de la superficie P1 a la superficie P3.

Cuando todos los paneles 2 de la pila 14 han sido maquinados por la unidad operativa 3 y descargados por la unidad
de alimentacién 1, la chapa 19 es movida por medio de la chapa 13 a su segunda posicién subida para poder disponer
un carro de alimentacién de tipo conocido y no representado entre las chapas 13 y 19 con el fin de cargar una nueva
pila 14 de paneles 2 sobre la superficie inferior P2.

Por lo anterior se entiende que la segunda posicién subida de la chapa 19 depende de la altura méxima de la pila
14 de paneles 2 que se debe cargar sobre la superficie inferior P2.

Segtin una variante (no representada), la unidad de alimentacién 1 incluye ademds una cavidad que se sitia debajo
de los pilares 12, se abre hacia fuera en el suelo, y estd adaptada para acomodar pilas 14 de paneles 2 que presentan
alturas mayores que la longitud de los pilares 12 propiamente dichos. En este caso, una vez que la pila 14 se ha
cargado en la superficie P2, se baja la chapa 13 a la cavidad con el fin de bajar el panel superior 2 de la pila 14 a
una posicion sustancialmente coplanar con la superficie P1 y para iniciar la alimentacién de paneles 2 a la unidad
operativa 3.
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Dado que la chapa 19 puede ser bloqueada en dos posiciones subidas fijas en la direccién 11 y la chapa 13 es mévil
con respecto a la chapa 19 con una ley de movimiento al menos parcialmente diferente de la ley de movimiento de la
chapa 19 propiamente dicha, hay que afirmar que:

la posicion bajada de la chapa 13 es variable en la direccién 11 y su altura desde el suelo aumenta gradualmente
cuando se alimentan a la unidad operativa 3 paneles 2 de las pilas 14 dispuestas de vez en cuando en la superficie
P1; y la longitud de las carreras hacia fuera y de retorno de la chapa 13 entre su posicién bajada y su posicién
subida disminuye gradualmente cuando se alimentan paneles 2 de la pila 14 a la unidad operativa 3 introduciendo
tiempos muertos relativamente cortos.

Segtin una variante (no representada), la chapa 19 se puede mover entre sus posiciones subidas y su posicién bajada
bajo el empuje de un dispositivo elevador totalmente independiente de la chapa 13 y el dispositivo 15 y segtin una ley
de movimiento totalmente independiente de la ley de movimiento de la chapa 13 propiamente dicha.

La unidad e alimentacion 1 presenta asi dimensiones relativamente pequefias y reduce considerablemente las in-
tervenciones del personal responsable de controlar las unidades 1y 3.
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REIVINDICACIONES

1. Una unidad de alimentacion para alimentar paneles (2) de madera o andlogos, incluyendo la unidad de alimen-
tacién una superficie inferior de carga (P2) para al menos un panel (2) a maquinar; una superficie superior de descarga
(P3) sobre la superficie inferior de carga (P2) para recibir al menos un panel (2) recién maquinado por la unidad
operativa (3); medios de accionamiento (15) para mover la superficie inferior de carga (P2) en una direccién sustan-
cialmente vertical (11) y segtin una primera ley de movimiento entre una posicion bajada respectiva y una posicién
subida respectiva para alimentar al menos un panel (2) a maquinar a la unidad operativa (3) y para mover la superficie
superior de descarga (P3) en dicha direccion (11) y segiin una segunda ley de movimiento entre una posicién baja-
da respectiva para recibir al menos un panel (2) recién maquinado de la unidad operativa (3) y una posicién subida
respectiva, permitiendo el movimiento de la superficie inferior de carga (P2) en su posicién bajada el movimiento de
la superficie superior de descarga (P3) en su posicién bajada, y permitiendo el movimiento de la superficie superior
de descarga (P3) en su posicién subida el movimiento de la superficie inferior de carga (P2) en su posicién subida,
siendo diferentes una de otra dicha primera y segunda ley de movimiento durante al menos parte del movimiento
de la superficie inferior de carga (P2) entre sus posiciones bajada y subida, estando adaptada dicha superficie infe-
rior de carga (P2) para soportar una pila de paneles (2); y medios de transferencia (31) para transferir los paneles
(2) de la superficie inferior de carga (P2) a la unidad operativa (3); por lo que los medios de transferencia (31) son
soportados por la superficie superior de descarga (P3) para moverse en la direccién (11) segtin dicha segunda ley de
movimiento.

2. Una unidad de alimentacién segun la reivindicacién 1, donde la posicién subida de la superficie superior de
descarga (P3) es una posicion fija en dicha direccién (11) al menos hasta el agotamiento de los paneles (2) de las pilas
(14) dispuestas de vez en cuando en la superficie inferior de carga (P2).

3. Una unidad de alimentacién segun la reivindicacion 1 o 2, donde la superficie superior de descarga (P3) se
puede mover al menos desde su posicién bajada a su posicion subida bajo el empuje de la superficie inferior de carga
(P2).

4. Una unidad de alimentacién segtn la reivindicacion 3 e incluyendo ademads primeros medios de parada (21) para
parar la superficie superior de descarga (P3) en su posicién subida.

5. Una unidad de alimentacion segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde la superficie superior
de descarga (P3) se puede mover entre sus posiciones subida y bajada bajo el empuje de la superficie inferior de carga
(P2).

6. Una unidad de alimentacion segun la reivindicacién 5 e incluyendo ademas primeros medios de parada (21) para
parar la superficie superior de descarga (P3) en su posicion subida y segundos medios de parada (20) para parar la
superficie superior de descarga (P3) en su posicion bajada.

7. Una unidad de alimentacion segun la reivindicacién 1 o 2, donde dichos medios de accionamiento (15) incluyen
primeros medios de accionamiento (15) para mover la superficie inferior de carga (P2) en dicha direccién (11) entre
sus posiciones bajada y subida y segundos medios de accionamiento independientes de los primeros medios de accio-
namiento (15) para mover la superficie superior de descarga (P3) en dicha direccién (11) entre sus posiciones bajada
y subida.

8. Una unidad de alimentacién segtin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde la superficie supe-
rior de descarga (P3) es mévil en dicha direccién (11) a otra posicién subida dispuesta sobre dicha posicién subi-
da para permitir la alimentacién de una nueva pila (14) de paneles (2) en la superficie inferior de carga (P2) una
vez que los paneles (2) de pilas (14) dispuestas de vez en cuando en la superficie inferior de carga (P2) se han
agotado.

9. Una unidad de alimentacién segin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde la superficie superior
de descarga (P3) es sustancialmente coplanar con una superficie de reposo (P1) de la unidad operativa (3) cuando esta
en su posicion bajada.

10. Una unidad de alimentacion segtin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde la posicién bajada de
la superficie inferior de carga (P2) es una posicion variable en dicha direccién (11) cuya altura aumenta gradualmente
cuando se alimentan paneles (2) de la pila (14) a la unidad operativa (3).

11. Un método para alimentar paneles (2) de madera o andlogos, incluyendo el método los pasos de:

mover una superficie superior de descarga (P3) que solapa una superficie inferior de carga (P2) en una direccién
sustancialmente vertical (11) desde una posicion bajada respectiva a una posicién subida respectiva;

mover la superficie inferior de carga (P2) en dicha direccién (11) desde una posicién bajada respectiva a una
posicion subida respectiva para alimentar al menos un panel (2) a maquinar a una unidad operativa (3);
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mover la superficie inferior de carga (P2) en dicha direccién (11) desde la posicién subida respectiva a la posicién
bajada respectiva;

mover la superficie superior de descarga (P3) en dicha direccién (11) desde la posicién subida respectiva a la
posicion bajada respectiva para recibir al menos un panel maquinado (2) de la unidad operativa (3);

y caracterizandose porque incluye ademas los pasos de:

cargar al menos una pila de paneles (2) a maquinar sobre la superficie inferior de carga (P2);

mover las superficies de carga y descarga (P2, P3) entre las posiciones bajada y subida correspondientes con leyes
de movimiento correspondientes, que son reciprocamente diferentes al menos durante parte del movimiento de la

superficie inferior de carga (P2) entre sus posiciones bajada y subida; y

aumentar gradualmente la altura desde el suelo de la posicidn bajada de la superficie inferior de carga (P2) cuando
los paneles (2) de las pilas (14) son alimentados a la unidad operativa (3).

12. Un método segtin la reivindicacién 11 e incluyendo ademads el paso de:

mover la superficie superior de descarga (P3) de nuevo en la misma posicion subida al menos hasta el agotamiento
de los paneles (2) de las pilas (14) dispuestas de vez en cuando en la superficie inferior de carga (P2).

13. Un método segun la reivindicacién 11 o 12 e incluyendo los pasos adicionales de:

elevar la superficie inferior de carga (P2) en dicha direccién (11) desde su posicién bajada con el fin de enganchar
la superficie superior de carga (P3); y elevar mds la superficie inferior de carga (P2) con el fin de mover la superficie
superior de descarga (P3) desde su posicién bajada a su posicién subida.

14. Un método segun la reivindicacién 13 e incluyendo ademas los pasos de:

parar la superficie superior de descarga (P3) en su posicién subida; y

bajar la superficie inferior de carga (P2) a su posicién subida.

15. Un método segun la reivindicacion 14 e incluyendo ademas los pasos de:

elevar la superficie inferior de carga (P2) en dicha direccién (11) desde su posicion subida con el fin de enganchar
la superficie superior de carga (P3);

liberar la superficie superior de descarga (P3) de su posicién subida; y

bajar la superficie inferior de carga (P2) con el fin de mover la superficie superior de descarga (P3) de su posicién
subida a su posicién bajada.

16. Un método segiin la reivindicacién 15, e incluyendo ademds los pasos de:
parar la superficie superior de descarga (P3) en su posicién bajada; y

bajar la superficie inferior de carga (P2) a su posicion bajada.

17. Un método segun la reivindicacién 11 o 12 e incluyendo ademads los pasos de:

mover la superficie inferior de carga (P2) en dicha direccién (11) entre sus posiciones bajada y subida por medio
de un primer dispositivo de accionamiento (15); y

mover la superficie superior de descarga (P3) en dicha direccién (11) entre sus posiciones bajada y subida por
medio de un segundo dispositivo de accionamiento (15) independiente del primer dispositivo de accionamiento
(15).

18. Un método segiin cualquiera de las reivindicaciones 11 a 17 e incluyendo ademas los pasos de:

mover la superficie superior de descarga (P3) en otra posicion subida dispuesta encima de su posicién subida; y

alimentar una nueva pila (14) de paneles (2) en la superficie inferior de carga (P2) una vez que las pilas (14)

dispuestas de vez en cuando en la superficie inferior de carga (P2) propiamente dicha se han agotado manteniendo al
mismo tiempo la superficie superior de descarga (P3) en dicha posicién mas subida.
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19. Un método segtin una de las reivindicaciones 11 a 18 e incluyendo ademads los pasos de:

transferir los paneles (2) de la superficie inferior de carga (P2) a la unidad operativa (3) por medio de un dispositivo
de transferencia (31); y

mover el dispositivo de transferencia (31) en dicha direccién (11) segtin la misma ley de movimiento que la super-
ficie superior de descarga (P3).
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