@ Numero de publicacién: 2 285 668

OFICINA ESPANOLA DE

PATENTES Y MARCAS @ Int. Cl.:
B65B 25/06 (2006.01)
ESPANA B26D 7/32 (2006.01)
@ TRADUCCION DE PATENTE EUROPEA T3

Numero de solicitud europea: 05381010 .7
Fecha de presentacién : 03.03.2005

Numero de publicacion de la solicitud: 1698557
Fecha de publicacion de la solicitud: 06.09.2006

Titulo: Medios para la transferencia de productos alimenticios desde unas maquinas cortadoras hasta unas
magquinas empaquetadoras.

@ Titular/es: Francisco Monente Plésser
Poligono Industrial Can Verdalet, Naves 41-42
08490 Tordera, Barcelona, ES

Fecha de publicacion de la mencién BOPI: @ Inventor/es: Monente Plésser, Francisco
16.11.2007

Fecha de la publicacion del folleto de la patente: Agente: Esteban Pérez-Serrano, Maria Isabel
16.11.2007

ES 2 285 668 T3

Aviso: En el plazo de nueve meses a contar desde la fecha de publicacién en el Boletin europeo de patentes, de
la mencién de concesién de la patente europea, cualquier persona podra oponerse ante la Oficina Europea
de Patentes a la patente concedida. La oposicién debera formularse por escrito y estar motivada; sélo se
considerara como formulada una vez que se haya realizado el pago de la tasa de oposicién (art. 99.1 del
Convenio sobre concesion de Patentes Europeas).

Venta de fasciculos: Oficina Espafiola de Patentes y Marcas. P° de la Castellana, 75 — 28071 Madrid



1 ES 2 285 668 T3 2

DESCRIPCION

Medios para la transferencia de productos alimen-
ticios desde unas médquinas cortadoras hasta unas ma-
quinas empaquetadoras.

Objetivo de la invencion

La presente invencidn se refiere a unos medios
para la transferencia de productos alimenticios desde
unas maquinas cortadoras hasta unas maquinas empa-
quetadoras, de entre los diferentes medios de prepara-
cién del empaquetado final de productos alimenticios
cortados.

La invencion se refiere a una construccion especial
de estos medios basada en, por lo menos, un robot-re-
cogedor de rodajas o lonchas de diversas cintas trans-
portadoras de productos cortados, y la transferencia
de los mismos a los recipientes de la cinta transporta-
dora de una maquina empaquetadora.

Antecedentes de la invencién

La situacién habitual en el proceso de empaqueta-
do de salchichas, queso, jamén, paté y otros articulos
previamente cortados, es la manipulacion indispensa-
ble de los mismos en determinados puntos del proce-
so de corte o de empaquetado, con los consiguientes
inconvenientes de naturaleza sanitaria.

Otro de los inconvenientes de la practica actual es
la lentitud del trabajo manual y su repetitividad, lo
que habitualmente produce una diversidad de proble-
mas en la produccién.

Cuando se trata de instalaciones de una elevada
produccion, el sistema de cintas de alimentacidn, con
una ligera pendiente, se monta de manera que coinci-
da con la cinta de la maquina empaquetadora, de ma-
nera que se depositen bloques completos de filas y co-
lumnas en total simultaneidad y sin afectar de manera
importante en la colocacién del producto, teniendo en
cuenta la escasa profundidad del envase.

En plantas pequenas, y de manera transversal con
respecto a las cintas de alimentacién del producto cor-
tado, se montan otras cintas para la recogida del pro-
ducto y, en un nuevo segmento de la linea transporta-
dora de productos, dicho producto es transferido a la
linea de envases.

El presente inventor desconoce la existencia de
medios automaticos para la manipulacion de lonchas,
trozos y rodajas de productos alimenticios que resuel-
van el problema indicado anteriormente con la simpli-
cidad y la efectividad de la invencién que se describe a
continuacidn en la presente memoria, utilizando para
este fin un robot que no funciona con tenazas o ele-
mentos similares, sino que en su lugar incorpora unas
cintas para la transferencia de productos.

Es conocida en el estado de la técnica la existencia
de medios para la transferencia de productos alimen-
ticios desde unas maquinas cortadoras hasta unas ma-
quinas empaquetadoras, tal como el que se da a cono-
cer en el documento US-A-3354613, que basicamente
consiste en un conjunto de segmentos de cinta trans-
portadora para transferir productos a una bandeja.
Descripcion de la invencion

La presente invencion se refiere a unos medios pa-
ra la transferencia de una diversidad de productos ali-
menticios desde unas maquinas cortadoras hasta unas
madaquinas empaquetadoras, de entre todos esos dife-
rentes medios que colaboran en la recepcidn, y pre-
paracioén en las bandejas para el empaquetado final de
estos productos alimenticios previamente cortados, tal
como se define en la reivindicacién 1.
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Una forma de realizacién preferente comprende
una construccion especial de estos medios basada en,
por lo menos, un robot-recogedor de rodajas, o de
trozos o de lonchas que provienen de diversas cintas
transportadoras de alimentacién de productos corta-
dos, dispuestos en diferentes niveles y con sus ejes
longitudinales, preferentemente dispuestos en el mis-
mo plano, y su transferencia a los recipientes de la
cinta transportadora de una miquina empaquetadora,
estando su eje preferentemente en el mismo plano que
las otras cintas.

El robot puede presentar un mecanismo de vision
artificial que le permita conocer la condicién de car-
ga de las cintas transportadoras de alimentacién de
productos, un medio para la regulacién de la veloci-
dad y del sincronismo de estas cintas y de las cintas
transportadoras de envases, asi como un control de la
suficiencia dimensional del producto recibido.

Preferentemente, se monta una cinta recogedora,
de movimiento reversible, de manera intermedia en-
tre los dos conjuntos de cintas anteriores, y asimismo,
resulta capaz de realizar un movimiento opuesto con
respecto al movimiento del brazo del robot, de mane-
ra que sigue a la direccién de rotacién de las cintas
transportadoras de alimentacién de productos cuan-
do se encuentra debajo de la extremidad final de las
mismas y rota en la direccion inversa, en oposicién a
la direccién de rotacién del brazo del robot, mientras
este ultimo también se inclina hacia la cinta que trans-
porta los envases, en los que apila los productos, sean
0 no estos del mismo tipo, ya que las cintas transpor-
tadoras de alimentacion entregan estos en alineacién
frontal con el mismo.

Segtin otra forma de realizacion preferente, la in-
vencion se caracteriza por una construccién especial
de estos medios que hace posible la incorporacién de
varios robots en el mismo proceso de empaquetado,
en una configuracion alterna de los mismos, de ma-
nera que la recogida de los productos y la colocacién
de los mismos no ralenticen el proceso, y, ademads,
el empaquetado es mds rdapido en una sincronizacién
adecuada y se evitan etapas de alimentacién de los
productos previamente cortados a las diversas cintas.

La invencién puede ser completada con unas se-
fiales luminosas mecénicas, un conjunto de sensores
y las conexiones adecuadas.

Descripcion de las figuras

La presente especificacidn descriptiva es comple-
tada con un conjunto de figuras que ilustran, sin res-
tringirla, la forma de realizacién preferente de la in-
vencion.

La Figura 1 es una vista en perspectiva de uno de
los robots de la invencidn, de dos vistas sucesivas de
una accidén suya, recogiendo productos de una de las
cintas que entregan rodajas, trozos o lonchas con sus
cintas intermedias, y en lineas a trazos, la posicién
del brazo depositando estos productos en la cinta de
envases.

La Figura 2 es el detalle, en vista frontal, de la cin-
ta intermedia, en la que el objetivo es apreciar mejor
su construccion.

Forma de realizacion preferente de la invencion

A la luz de lo indicado anteriormente, la presen-
te invencion se refiere a unos medios para la transfe-
rencia de productos alimenticios desde unas maqui-
nas cortadoras hasta unas maquinas empaquetadoras,
de entre los diferentes medios que colaboran en la
manipulacién de estos productos, esencialmente ca-
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racterizados por presentar, por lo menos, un robot (1)
que recoge los productos (8) en rodajas, trozos o lon-
chas, en alineacién con diversas cintas transportado-
ras de alimentacion de productos (2), (3) y (4), a di-
ferentes niveles, por medio de cintas recogedoras in-
termedias (5), para transportar estos productos (8) a
los recipientes de la cinta transportadora de envases
(6) de una maquina empaquetadora (7), configurando
los ejes longitudinales de todas las cintas transporta-
doras de alimentacién de productos (2), (3), (4), (5)
y de la cinta transportadora de envases (6) preferen-
temente en el mismo plano vertical que pasa a través
del eje longitudinal de la mdquina empaquetadora, de
manera que la cinta recogedora intermedia (5), de ro-
tacion reversible, repite la direccidn de rotacion de la
cintas transportadoras de alimentacién de productos
(2), (3) y (4) cuando se encuentra justamente deba-
jo de la extremidad final de las mismas y rota en la
direccidn inversa, opuesta, durante el desplazamiento
del brazo del robot (1), mientras este ultimo se inclina
y se acerca a la cinta transportadora de envases (6),
posibilitando con esta rotacidn inversa el apilamiento
en filas de los mismos productos (8) del mismo tipo o
de diferentes tipos.

El robot (1) incorpora un mecanismo de visién ar-
tificial que detecta la suficiencia dimensional del pro-
ducto (8) y, dada su capacidad para alimentar de ma-
nera discontinua, la existencia o no de los mismos en
cada columna de las cintas transportadoras de alimen-
tacion (2), (3) y (4), en el momento de una recogida
especifica, asi mismo, presenta unos medios para re-
gular la velocidad y el sincronismo de las cintas trans-
portadoras de alimentacién de productos (2), (3), (4),
(5) y de la cinta transportadora de envases (6), asi co-
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mo los medios adecuados para la coordinacién sin-
cronizada entre los robots (1) cuando existen varios
robots de este tipo en la misma maquina empaqueta-
dora (7), que se alternan en la recogida de los pro-
ductos (8) entregados por las cintas transportadoras
de alimentacién (2), (3) y (4) y en la colocacién de
dichos productos en las bandejas de la cinta transpor-
tadora de envases (6).

La cinta (5) es multiple y presenta un tinico servo-
motor (5.1) y un dnico eje comun a todos los rodillos
(5.2), manteniéndose la estructura de la cinta por un
plato de acero inoxidable (5.3) que minimiza la ele-
vacién de la parte final en contrarrotacidn, siendo el
objetivo recoger el producto (8) con suavidad, sin una
etapa de paso de las cintas transportadoras de alimen-
tacién (2), (3) o (4).

La invencién es completada con unas sefiales lu-
minosas mecdanicas que definen el cerco de la maqui-
na y unos protectores perimetrales de la misma, por
ejemplo en forma de una valla de policarbonato, no
mostrada en las figuras, ademas de una serie de senso-
res que cooperan en la gestion del empaquetamiento,
por ejemplo, detectando trozos o rodajas recogidas y
no colocadas o colocadas y no empaquetadas, la con-
gestién de productos (8) en las cintas transportadoras
de alimentacidn de productos (2), (3) y (4), para la or-
den de inicio, la indicacion del llenado de los envases,
etc.

La naturaleza esencial de la presente invencién
no se ve alterada por variaciones en los materiales,
formas, tamafios y configuraciones de los elementos
componentes, descritas de manera suficiente, no res-
trictiva, para que un experto pueda proceder en la re-
produccién de las mismas.
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REIVINDICACIONES

1. Medios para la transferencia de productos ali-
menticios desde unas miquinas cortadoras hasta unas
madaquinas empaquetadoras, de entre los distintos me-
dios que colaboran en la manipulacién de productos
alimenticios cortados, que comprenden:

- Unas cintas transportadoras de alimentacién de
productos (2, 3, 4),

- Una cinta transportadora de envases (6) provista
de envases,

- Un robot (1) para la recogida de los productos
(8) desde unas cintas transportadoras de alimentacién
de productos (2, 3, 4) y la entrega de los mismos a
los envases de la cinta transportadora (6) de la ma-
quina empaquetadora (7), comprendiendo el robot (1)
un brazo con una o varias cintas recogedoras inter-
medias (5), estando el brazo adaptado para mover las
una o varias cintas recogedoras intermedias (5) des-
de cualquiera de las diferentes cintas transportadoras
de alimentacién de productos (2, 3, 4) hasta la cinta
transportadora de envases (6).

2. Medios para la transferencia de productos ali-
menticios desde unas maquinas cortadoras hasta unas
maquinas empaquetadoras, segiin la reivindicacién
anterior, caracterizados por presentar unas cintas
transportadoras de alimentacién de productos (2), (3)
y (4), asi como una cintas recogedoras intermedias
(5) y una cinta de empaquetado configuradas en ali-
neacién a diferentes niveles, de manera que, prefe-
rentemente, los ejes longitudinales de todas las cintas
transportadoras de alimentacién de productos (2), (3)
y (4) y las cintas transportadoras de envases (6), asi
como el eje central de las cintas recogedoras interme-
dias (5) se encuentran en el mismo plano vertical y
también pasan a través del eje longitudinal de la ma-
quina empaquetadora.

3. Medios para la transferencia de productos ali-
menticios desde unas maquinas cortadoras hasta unas
maquinas empaquetadoras, segin las reivindicaciones
anteriores, caracterizados porque la cinta recogedo-
ra (5) es reversible en rotacién y repite la direccién de
rotacion de las cintas transportadoras de alimentacién
(2), (3) y (4) cuando se encuentra situada justamente
debajo de la extremidad final de dichas cintas y rota
en la direccion inversa, opuesta, durante el desplaza-
miento del brazo del robot (1), mientras este tltimo
se inclina y se acerca hacia la cinta transportadora de
envases (6), posibilitando con esta rotacién inversa el
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apilado en filas de estos envases de productos (8), del
mismo tipo o de diferentes tipos.

4. Medios para la transferencia de productos ali-
menticios desde unas miquinas cortadoras hasta unas
maquinas empaquetadoras, segun las reivindicaciones
anteriores, caracterizados porque el robot (1) incor-
pora un mecanismo de vision artificial que detecta la
suficiencia dimensional del producto (8) y, dada la po-
sibilidad de alimentacion de manera discontinua, la
presencia o no del mismo en cada columna de las cin-
tas transportadoras de alimentacién de productos (2),
(3) y (4), en el momento de una recogida especifica, y
también porque presenta medios para regular la velo-
cidad y el sincronismo de las cintas (2), (3), (4), (5) y
(6).

5. Medios para la transferencia de productos ali-
menticios desde unas miquinas cortadoras hasta unas
maquinas empaquetadoras, segun las reivindicaciones
anteriores, caracterizados porque la cinta recogedo-
ra intermedia (5) es multiple y presenta un tnico ser-
vomotor (5.1) y solamente un eje comun a todos los
rodillos (5.2), un plato de acero inoxidable (5.3) que
mantiene la estructura de la cinta y que minimiza la
elevacién de la parte final con contrarrotacion, reco-
giendo el producto (8), sin una etapa de paso desde
las cintas transportadoras de alimentacién de produc-
tos (2), (3) o (4) hasta las cintas transportadoras de
envases (6).

6. Medios para la transferencia de productos ali-
menticios desde unas méquinas cortadoras hasta unas
maquinas empaquetadoras, segun las reivindicaciones
anteriores, caracterizados por presentar varios robots
(1), asi como los medios adecuados para la coordina-
cién sincronizada entre estos en la misma méquina de
empaquetado (7), alternandose en la recogida de los
productos (8) entregados por las cintas transportado-
ras de alimentacion (2), (3) y (4) y en la colocacién
de los mismos en las bandejas (6.1) de la cinta trans-
portadora de envases (6).

7. Medios para la transferencia de productos ali-
menticios desde unas maquinas cortadoras hasta unas
maquinas empaquetadoras, segin las reivindicaciones
anteriores, caracterizados por incorporar una serie de
sensores que cooperan en la gestién del empaquetado,
la deteccidn de trozos o rodajas recogidas y no coloca-
das o colocadas y no empaquetadas, la congestion de
productos (8) en las cintas transportadoras de alimen-
tacion (3) y (4), para la orden de inicio, la indicacién
del llenado de los envase, y otros.
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