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DESCRIGAQO

APARELHO PARA A COLOCAQAO DE ALIMENTOS FATIADOS EM
RECIPIENTES

CAMPO DE APLICACAO

O presente 1invento refere-se a um aparelho para a
colocagcdo de alimentos fatiados em recipientes. Em
particular, o invento refere-se a um aparelho para a
colocacédo de carne fatiada em tabuleiros para comida, e a
seguinte descrigdo é feita com referéncia a este campo de
aplicacdo, com o objectivo uUnico de simplificacdo da

respectiva exposicao.

ARTE CONHECIDA

Estdo comercialmente disponiveis maquinas para cortar
carne que, a partir de pecas de um animal abatido,
produzem uma certa quantidade de fatias com base em
caracteristicas pré-determinadas. Estas maquinas soé
permitem seleccdo de caracteristicas de corte e dimensdes
das fatias sem considerar a realizagdo do respectivo

armazenamento ordenado.

O documento WO 00/65922 divulga uma magquina automéatica
para cortar produtos de carne crua em fatias de peso pré-
determinado. A maquina compreende um compartimento para
uma peca de carne, meios de corte aptos para obterem uma
pluralidade de; fatias provenientes dos meios de
alimentacdo da peca de carne, entre a peca de carne e 0s
meios de corte, e meios para removerem as fatias obtidas

da maguina automéatica.
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0 documento WO 2006/123368 divulga um aparelho para
cortar carne em porc¢des, que compreende uma unidade de
base, meios de controlo, primeiros meios de accionamento
montados na referida unidade de base, caixa montada na
referida unidade de base, que compreende adicionalmente:
segundos meios de accionamento para cooperarem com OS
referidos primeiros meios de accionamento para rotacdo da
referida caixa, e componente de pressadaoc que divide a
referida caixa em, pelo menos, duas cémaras, uma camara
de alimentagdo e uma cémara de pressdo, o referido
componente de pressdo € montado descentrado na referida
unidade de base, relativamente a referida caixa,
substancialmente mais perto da camara de compressido tal
que o referido componente de pressao tem liberdade para
se movimentar numa direccéao substancialmente
perpendicular a direccgdo descentrada, um dispositivo de
ejeccao, montado na referida unidade de base, placa de
corte em porgdes gque recebe a carne ejectada proveniente
da referida cémara de pressao, uma pec¢ga inferior de
posicdo ajustavel, meios de corte, posicionados entre a

cadmara de pressdao e a placa de corte em porcgdes.

O documento DE 4319171 Al divulga um aparelho automético
para colocacdo de alimentos fatiados em forma de ripas

sobrepostas.

A operacdo subsequente de colocacdo das fatias produzidas
em tabuleiros ¢é realizada manualmente e separadamente

prelo pessoal responsavel.

O presente 1invento objectiva-se em proporcionar um
aparelho capaz de permitir o posicionamento rapido e

preciso de alimentos fatiados em recipientes.
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Outro objectivo do presente invento € proporcionar um
aparelho capaz de permitir a seleccdo de parametros de

disposicdo dos alimentos fatiados nos recipientes.

Um objectivo adicional do presente invento é proporcionar
um aparelho capaz de receber alimentos fatiados, também
quando temporariamente ndo hé& recipientes disponiveis
e/ou, quando um posto de embalagem nao estéd

temporariamente em operacgao.

Ainda um objectivo adicional do ©presente invento é
proporcionar um aparelho que pode ser facilmente montado

e desmontado.

RESUMO DO INVENTO

Os objectivos antecedentes e ainda adicionais séo
conseguidos por um aparelho para a colocagao de alimentos
fatiados em recipientes, de acordo com a descricdo nas
reivindicagdes apensas. O aparelho para a colocagao de
alimentos fatiados em recipientes, de acordo com O
invento, consegue as seguintes vantagens ©principais

quando comparado com a arte conhecida:

— Permite disposicgdo rédpida e precisa em recipientes;

— Permite a seleccdo de parédmetros de disposicdo dos

alimentos fatiados nos recipientes;

— Permite o controlo de parametros caracteristicos dos

alimentos fatiados;

- E de facil montagem e desmontagem;
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— Pode ser configurado em funcdo do alimento a ser
tratado.

As vantagens antecedentes do invento e outras,
evidenciar-se-ao mais a partir da descricdao feita a
seguir de concretizacdes dadas por via de exemplos nao

limitativos com referéncia aos desenhos acompanhantes.

BREVE DESCRICAO DOS DESENHOS

Figs.la e 1b sao vistas em perspectiva de uma primeira

concretizagdo do aparelho do invento;

Fig.2 é uma vista lateral do aparelho das Figs.la, lb;

Fig.2a é uma vista lateral de um componente do aparelho
da Fig.2;

Fig.3 é uma vista em planta do aparelho das Figs.la,lb;

Fig.3a é uma vista lateral do aparelho das Figs.la,lb na
qual sao mostrados (em linha tracejada) alguns

componentes internos do proéprio aparelho;

Figs.4a,4b sao vistas em perspectiva de uma segunda

concretizacgao do aparelho do invento;

Fig.5 é uma vista lateral do aparelho das Figs.4da, 4b;
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Fig.6 € uma vista em planta do aparelho das Figs.4a, 4b;

Fig.7 é uma vista lateral do aparelho das Figs.4a,4b, na
qual sao mostrados (em linha tracejada) alguns

componentes internos do préprio aparelho;

Fig.8 é uma vista lateral de um componente do aparelho de

acordo com ambas as concretizacgdes do invento;

Fig.9 é um diagrama de blocos de uma unidade de controlo

incluida no aparelho do invento;

Fig.1l0 compreende imagens mostradas numa interface de
utilizador do aparelho do invento, gue correspondem a

diferentes definicdes de operacdo do prdéprio aparelho;

Fig.ll ¢é uma vista axonométrica de uma unidade de

colocacdo para disposicdo em tabuleiros;

Fig.l1l2 é uma vista axonométrica da unidade de colocacgéo

para a disposicdo em tabuleiros numa posicdo fechada;

Fig.1l3 é uma vista axonométrica da unidade de colocacéo

para a disposicdo em tabuleiros, numa posicéo aberta;

Fig.1l4 é uma vista axonométrica da unidade de colocagéo
para a disposicao em tabuleiros tomada a partir do lado

oposto ao da Fig. 12;
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Figs.15 e 16 mostram vistas respectivamente, de cima e de
baixo, da unidade de <colocacdo para disposicdo em

tabuleiros;

Figs.1l7 e 18 mostram uma vista de trds e uma vista de
frente, respectivamente, da unidade de colocacdo para

disposicao em tabuleiros;

Fig.1l9 representa uma seccado feita no plano A-A da Fig.
18;

Fig.20 mostra uma vista lateral da unidade de colocacgao

para disposig¢do em tabuleiros;

Fig.21 representa uma seccao feita no plano B-B da Fig.
20;

Fig.22 representa uma seccao feita no plano C-C da Fig.
20;

Fig.23 representa uma configuracdo adicional de operacéao

da unidade de colocacao para disposicdao em tabuleiros.

DESCRI C_;iO DETALHADA

Um aparelho para colocagao de alimentos fatiados em
recipientes compreende uma unidade principal de
transporte e uma unidade secundadria de transporte, a

jusante da unidade principal.
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As duas unidades sao adaptadas para transportar alimentos

fatiados de um posto de corte para um posto de embalagem.

Uma unidade de controlo controla 0s movimentos
individuais e combinados das duas unidades de transporte
com base em parémetros de disposigcdo para os alimentos
fatiados introduzidos através de uma interface de

utilizador.

O aparelho para a colocacdo de alimentos fatiados em
recipientes recebe estes alimentos de um posto de corte,
através de um posto de fornecimento, e causa a
alimentagcdo num sentido de avango particular, para uma
unidade de colocacéo para disposicgéao dentro de

recipientes.

Os recipientes sao entdo encaminhados para um posto de
embalagem. Opcionalmente, 0 aparelho compreende uma
unidade de armazenamento na qual os alimentos fatiados

sdo armazenados temporariamente.

No seguimento da especificacao, as expressdes "a
montante” e "a jusante" referir-se—-do sempre ao sentido
de avango para uma unidade de colocacdo para disposicgéao

em contentores.

Nas concretizacgdes preferidas do invento a ser descrito,
os alimentos fatiados compreendem carne fatiada e os
recipientes para alimentos fatiados compreendem
tabuleiros para alimentos. Com referéncia as Figs.l a 8,
o aparelho para a colocagcdao de fatias de carne 11 em
tabuleiros 390 compreende uma estrutura de suporte 30
adaptada para suportar as unidades de transporte,

instrumentos de controlo, wunidade de colocagao para
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disposigdo em tabuleiros e unidade de armazenamento, se

houver.

Por outras palavras, a estrutura 30, constitui a armacéao
do aparelho e estd adaptada para manter os componentes do

préprio aparelho todos juntos numa uUnica montagem.

A montagem das unidades de transporte e estrutura de

suporte é geralmente definida como posto de transporte.

Uma primeira concretizacgdo do invento serd agora descrita

com referéncia geral as Figs.la,1b,2,2a,3,7,8 e 8-A.

O aparelho compreende uma primeira unidade principal de
transporte 20 para transporte de fatias de carne 11, que

¢ montada na estrutura de suporte 30.

Preferivelmente, a primeira unidade principal de
transporte 20 € adaptada para transportar as fatias de
carne 11 provenientes de um posto de corte, para uma
primeira unidade secundaria de transporte 50.
Preferivelmente, as fatias de carne 11 gque saem do posto
de corte alcangam a ©primeira unidade ©principal de
transporte 20 através de um primeiro posto de

fornecimento 80.

O primeiro posto de fornecimento 80 estda disposto a
montante da primeira unidade principal de transporte 20;

por uma questdo de clareza, o sentido de avanco A-A’ &

indicado por uma seta impressa em negrito na Fig.2.
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O primeiro posto de fornecimento 80 ¢é substancialmente
disposto com a mesma altura que a primeira unidade
principal de transporte 20. Com particular referéncia a
Fig.2a, a primeira unidade principal de transporte 20
compreende um  primeiro transportador por correias
principal 21, para o transporte dos alimentos fatiados
11, em particular carne fatiada. O transportador por
correias principal 21 é adaptado para funcionar ao longo
de um plano de deslizamento no sentido de avango A-A'

para o transporte dos alimentos fatiados 11.

De acordo com o invento, o primeiro transportador por
correias principal 21 é também adaptado para translacao
numa direccdo B-B transversal relativamente ao sentido de

avang¢o A-A’, ao longo do plano de deslizamento.

Os sentidos de avanco e translacéao transversal A-A' e B-

B, respectivamente, sao mostrados conjuntamente na Fig.3.

Preferivelmente, o transportador por correias principal
21 compreende uma primeira cabecga 1inicial 22 e uma
primeira cabeca final 23 disposta a montante e a jusante,
respectivamente, relativamente ao sentido de avanco A-A’

das fatias de carne 11.

A primeira unidade principal de transporte 20 de acordo
com o 1invento compreende um primeiro pino principal
rotativo de accionamento 24 que se salienta da estrutura
de suporte 30 numa direccdo perpendicular ao plano de
deslizamento do primeiro transportador por correias
principal 21, na extremidade a montante da primeira

cabeca inicial 22.
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Preferivelmente, ¢ montado no primeiro pino principal de
accionamento 24 um rolo ao dqual adere O primeiro
transportador por correias principal 21, em particular, a

cabeca inicial 22.

Devido a acgdo do primeiro pino principal de accionamento
24, o rolo age como um rolo de accionamento que transmite
um movimento rotativo ao primeiro transportador por

correias 21 para lhe permitir o movimento de avango.

A unidade principal de transporte 20 compreende um pino
principal accionado rotativamente 27 na extremidade a

jusante da primeira cabeca final 23.

Preferivelmente, ¢é montado um rolo no pino principal
accionado 27 ao qual adere o primeiro transportador por

correias principal 21, em particular, a cabeca final 23.

Devido a acgédo do pino principal accionado rotativamente
27, este rolo actua como um rolo accionado que permite ao
primeiro transportador por correias 21, rodar com base no
movimento transmitido pelo primeiro pino principal de

accionamento 24.

A unidade principal de transporte 20 de acordo com o
invento compreende um pino rotativo de suporte 25 que se
salienta da estrutura de suporte 30, numa direccéao
perpendicular ao plano de deslizamento do primeiro

transportador por correias principal 21.

0O pino de suporte 25 ¢é constrangido em rotagdo na

estrutura de suporte 30 na extremidade a Jjusante da

10
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primeira cabeca inicial 22, que ¢é coincidente com a

extremidade a montante da primeira cabeg¢a final 23.

O aparelho de acordo com o invento compreende um
desviador 26 associado com o pino de suporte 25. O
desviador 26 ¢é adaptado para provocar a translacdo do
transportador por correias principal 21 ao longo do eixo
longitudinal do pino de suporte 25, coincidente com a

direccdo transversal B-B.

Preferivelmente, a primeira cabeca inicial 22 é fixa.

Mais especificamente, o plano de deslizamento da primeira
cabeca inicial 22 é substancialmente horizontal.

Preferivelmente, a primeira cabecga final, 23 é inclinada.

O éangulo de inclinagcdo ¢é um parametro mecanicamente

definido durante a montagem do aparelho.

A primeira cabega final 23 ¢é inclinada, de modo a
facilitar a descarga dos alimentos fatiados 11 para cima

do primeiro transportador por correias secundario 51.

Preferivelmente, o transportador por correias principal

21 é constituido por correias elédsticas 31 (Fig.la).

Preferivelmente, as correias elédsticas 31 sao
constrangidas em rotacdo nas referidas primeiras cabecas
22,23. Preferivelmente, as correias elasticas 31 séao

adicionalmente constrangidas em rotacdo no desviador 26.

11
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O aparelho do invento compreende um primeiro actuador
electromecanico 401 (Fig.3a) adaptado para operar a
rotacgao do primeiro pino principal rotativo de

accionamento 24.

Na especificacdo do invento, pelo termo "actuador
electromecanico" pretende-se uma montagem conhecida
adaptada para receber sinais eléctricos/electrdénicos
provenientes de uma unidade de comando, e provida com
mecanismos cinemdticos adequados para conversdo dos

sinais em comandos de movimentos/mecdnicos.

De acordo com o) invento, o) primeiro actuador
electromecédnico 401 é adaptado para operar a rotagdo do
primeiro pino principal rotativo de accionamento 24 de
tal maneira que faz com o primeiro transportador por
correias principal 21 funcione numa direccéo de
deslizamento definida para uma dada velocidade de

deslizamento.

O controlo no primeiro pino principal de accionamento é
executado por uma unidade de controlo adequada 40 provida

no aparelho do invento, a ser descrita no seguimento.

O aparelho de acordo com a primeira concretizacao do
invento compreende adicionalmente uma primeira unidade
secunddria de transporte 50 montada também na estrutura
de suporte 30 e posicionada a Jjusante da primeira unidade

principal de transporte 20.

A primeira unidade secundédria de transporte 50 compreende

um primeiro transportador por correias secundario 51.

12
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De acordo com o invento, o primeiro transportador por
correias secundario 51 é adaptado para receber as fatias
de carne 11 provenientes do primeiro transportador por

correias principal 20.

Em particular, o primeiro transportador por correias
secundario 51 é adaptado para receber fatias de carne 11
provenientes da primeira cabeca final 23 do primeiro
transportador por correias principal 21; para este
objectivo, a primeira cabeca final 23 ¢ inclinada, de
modo a facilitar a descarga das fatias para cima do

primeiro transportador por correias secundario 51.

Também & adaptado o primeiro transportador por correias
secundario 51 para funcionar no sentido de avango A-A'
para levar as fatias de carne 11 para uma unidade de
colocacédo para a disposigcdo em tabuleiros. Por outras
palavras, o) primeiro transportador por correias
secundario 51 ¢é adaptado para funcionar no sentido de
avanco A-A’ para transportar as fatias de carne 11 para

tabuleiros 390.

Esta correia secundaria tem uma primeira extremidade
proxima do primeiro transportador por correias principal
21 e uma segunda extremidade ©prdéxima do posto de

embalagem.

Preferivelmente, esta primeira correia secundaria tem uma
inclinagdo tal que tem a primeira extremidade a uma

altura menor do que a segunda extremidade.

O primeiro transportador por correias secundario 51 é
adicionalmente disposto preferivelmente por baixo do

primeiro transportador por correias principal 20.

13
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Com particular referéncia a Fig.2, a primeira unidade
secundadria de transporte 50 de acordo com o invento
compreende um pino secundario rotativo de accionamento
35, na extremidade a montante da segunda cabega inicial
52.

Neste pino, estd montado um rolo ao qual adere o primeiro
transportador por correias secundadrio 51, particularmente

a segunda cabeca inicial 52.

O pino secundario de accionamento 35 age como um condutor
de movimento e transmite um movimento rotativo ao
primeiro transportador por correias secundario 51 para

lhe permitir o movimento de avango.

A primeira unidade secundédria de transporte 50 compreende
um pino secundario accionado rotativamente 37, na

extremidade a jusante da segunda cabeca final 53.

Preferivelmente, ¢é montado um rolo no pino secundario
accionado 37 ao qual adere o primeiro transportador por
correias secundario 51, particularmente, a segunda cabeca
final 53.

Devido a acg¢do do pino secundario accionado 37, este rolo
actua como um rolo accionado gque permite ao primeiro
transportador por correias secundario 51 rodar com base
no movimento transmitido pelo pino secundario rotativo de

accionamento 35.

O controlo da amplitude de deslizamento e a velocidade do

primeiro transportador por correias secundario 51 é

14
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executado por uma unidade de controlo adequada 40 provida

no aparelho do invento, a ser descrita no seguimento.

A primeira unidade secundadria de transporte 50, de acordo
com o invento compreende um pino rotativo de ajustamento
34 que se salienta da estrutura de suporte 30, numa
direccédo perpendicular ao plano de deslizamento do

primeiro transportador por correias secundario 51.

O pino de ajustamento 34 é constrangido em rotacgdo na
estrutura de suporte na extremidade a jusante da segunda
cabeca inicial 52, que é coincidente com a extremidade a

montante da segunda cabeca final 53.

0O aparelho do invento compreende um quinto actuador
electromecénico 405 (Figs.3a e 7) adaptado para operar a
rotacdo do pino de ajustamento 34.

O quinto actuador electromecadnico 405 compreende uma
montagem elevatdria 58 representada no aparelho como um

todo na Fig.8 e mais pormenorizada na Fig.8a.

Com particular referéncia a estas figuras, a montagem

elevatéria 58 compreende:

- Um servomotor 581 adaptado para gerar um movimento de

rotacdo dos componentes de transmissao 582;

- O pino de ajustamento 34 que transmite o movimento de

rotacdo a unidade secundaria de transporte;

— Um ressalto 36 associado com o pino de ajustamento 34.

15
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Os componentes de transmissao 582 compreendem uma roda
dentada 583 rotativamente associada com o servomotor 581.
Esta roda dentada engata-se no dentado correspondente de
um arco dentado 584 centrado no pino de ajustamento 34.
Portanto, a accdo de servomotor 581 provoca rotacgao do
pino de ajustamento 34 que é transmitida ao ressalto 36.
A rotacdo do ressalto 36, por sua vez, provoca a
aumento/diminuicéao da altura do transportador por
correias secunddrio 51 na vizinhanca do transportador por

correias principal 21.

A montagem elevatdéria 58 ¢é, portanto, adaptada para
ajustar a diferenca em altura entre 0O primeiro
transportador por correias principal 21 e o primeiro

transportador por correias secundario 51.

Em particular, a montagem elevatéria 58 & adaptada para
ajustar a diferenca em altura para um valor Ooptimo para
estender cada fatia de carne 11 que vem do transportador
principal 20 e empilhamento das fatias de carne 11,
evitando-se uma diferenca excessiva em altura ou a falta
de uma disténcia minima de modo a permitir movimentos das
fatias individuais ou empilhadas 11 no transportador

secundario.

O controlo na montagem elevatdria € realizado por uma
unidade de controlo adequada 40, provida no aparelho do

invento, a ser descrito no seguimento.

O aparelho do invento compreende um sétimo actuador
electromecédnico 407 (Figs.3a e 7) adaptado para fazer
variar a distancia em altura entre o) primeiro
transportador 21,121, em particular, a cabeca 23,123, e o

segundo transportador 51,151.

16
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O sétimo atuador electromecénico 407 compreende uma

montagem de inclinacgao 68,168.

Em particular, a montagem de inclinacdo 68,168 é adaptada
para ajustar a diferenca em altura para um valor o6ptimo
para estender cada fatia de carne 11 que vem do
transportador principal 20 e empilhar fatias de carne 11,
evitando-se uma diferenga excessiva em altura ou a falta
de uma disténcia minima de modo a permitir movimentos das
fatias individuais ou empilhadas 11 no transportador
secundario. O controlo na montagem de inclinacgdo 68,168 &
realizado por uma unidade de controlo adequada 40,
provida no aparelho do invento, a ser descrito no

seguimento.

Serd agora descrita uma segunda concretizacdo do invento

com referéncia geral as Figs.4-8.

Na especificacdao desta concretizacao particular, as
caracteristicas gque a tornam diferente da primeira
concretizagdo serdo sublinhadas e serd omissa a descrigao

dos detalhes em comum.

O aparelho compreende uma segunda unidade principal de
transporte 91, para transporte de alimentos fatiados 11,
em particular fatias de carne, montada na estrutura de
suporte 30. Preferivelmente, a segunda unidade principal
de transporte 91 ¢ adaptada para transportar fatias de
carne 11 provenientes de um posto de corte, até uma

segunda unidade secundaria de transporte 150.

17



EP 2479111 B1

Preferivelmente, as fatias de carne 11 que saem do posto
de corte alcangcam a segunda unidade principal de
transporte 91 através de um segundo posto de fornecimento

180 mostrado na Fig.5 encadeado em linha.

0O segundo posto de fornecimento 180 é disposto a montante
da segunda unidade principal de transporte 91
relativamente ao sentido de avanco A-A' das fatias de

carne 11, indicado por uma seta na Fig.b.

Com particular referéncia a Fig.5, a segunda unidade
principal de transporte 91 compreende um  segundo
transportador por correias principal 121, para o)

transporte dos alimentos fatiados 11.

0O segundo transportador por correias principal 121 é
adaptado para funcionar ao longo de um plano de
deslizamento no sentido de avango A-A' para transportar

as fatias de carne 11.

De acordo com o invento, o segundo transportadora por
correias principal 121 também é adaptado para translacéao
numa direcg¢édo transversal B-B relativamente ao sentido de

avango A-A', ao longo do plano de deslizamento.

Os sentidos de avanco e direccdo de translacao-
transversal, A-A' e B-B, respectivamente, sao mostrados

conjuntamente na Fig.6.

A segunda unidade principal de transporte 91 compreende
adicionalmente umo terceiro transportador por correias

principal 120, para o transporte dos alimentos fatiados
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11, montado na estrutura de suporte 30 a montante do

segundo transportador 121.

O terceiro transportador por correias principal 120 é
adaptado para transportar as fatias de carne 11
provenientes do segundo posto de fornecimento 180 para o

segundo transportador por correias principal 121.

Preferivelmente, o segundo posto de fornecimento 180 pode
ser inclinado de tal maneira que permite a fécil
alimentacdo das fatias de carne 11 para o segundo

transportador por correias principal 121.

Preferivelmente, o segundo transportador por correias
principal 121 compreende uma terceira cabega inicial 122
e uma terceira cabeca final 123 dispostas a montante e a
jusante, respectivamente, relativamente ao sentido de

avanco das fatias de carne 11.

Ambas as cabecas estdo montadas para uma posicgao
inclinada relativamente a uma hipotética posicéao
horizontal e estdo mecanicamente constrangidas numa tal

posicgéao.

A segunda unidade principal de transporte 91 de acordo
com o invento compreende um segundo pino principal de
accionamento 125 que se salienta da estrutura de suporte
30, numa direcgao perpendicular ao plano de deslizamento

do segundo transportador por correias principal 121.

0 segundo  pino principal de accionamento 125 é
constrangido em rotacdo na estrutura de suporte, na

extremidade a Jjusante da terceira cabeca inicial 122 que
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é colncidente com a extremidade a montante da terceira

cabeca final 123.

O aparelho do invento compreende um desviador 126 montado

no segundo pino principal de accionamento 125.

O aparelho do invento compreende um segundo actuador
electromecadnico 402 adaptado para operar a rotacdo do

segundo pino principal de accionamento 125.

O desviador 126 & adaptado para provocar a translagdo do
segundo transportador por correias principal 121 ao longo
do eixo longitudinal do segundo pino principal de
accionamento 125, coincidente com a direccdo transversal
B-B.

O aparelho de acordo com a segunda concretizacdo do
invento compreende adicionalmente uma unidade de
armazenamento 90, montada na estrutura de suporte 30 e
por sua vez compreende um transportador de armazenamento
92 para armazenar temporariamente os alimentos fatiados
11.

O transportador de armazenamento 92 ¢é adaptado para
funcionar ao longo de pelo menos um plano de deslizamento
num sentido de avango A-A’ e num sentido de movimento

para tras A’ -A.

A terceira cabeca inicial 122 é adaptada para descarregar
as fatias de carne 11 para diferentes transportadores por
correias, ou seja, para o terceiro transportador por
correias secundario 120 ou para o transportador de

armazenamento 92, em funcdo da inclinacdo dos referidos
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transportadores relativamente ao plano de permanéncia da

terceira cabeca inicial 122.

Por outras palavras, o transportador de armazenamento 92
¢ adaptado para inclinar de tal modo que se alinha por si
com a terceira cabeca inicial 122; neste caso, a terceira
cabeca inicial 122 permite o carregamento de fatias 11 no

transportador de armazenamento 92.

O carregamento no transportador de armazenamento ocorre

numa ou mais das seguintes situacgdes:

- Falta temporaria de disponibilidade de recipientes no

posto de embalagem;

- Nao-funcionamento temporadrio do posto de embalagem;

— Situacgdo genérica de uma falha do aparelho;

- Comando especifico de armazenamento temporario das

fatias antes de embalagem.

Preferivelmente, como mostrado nas Figs. 4a,4b e 5, as
unidades principais de transporte 91 e de armazenamento
90 sao adaptadas para receber fatias de carne 11 em
exclusdo mutua em funcdo de um alinhamento mutuamente

exclusivo com a terceira cabecga inicial 122.

O aparelho de acordo com a segunda concretizacdo do
invento compreende uma segunda unidade secunddria de

transporte 150 também montada na estrutura de suporte 30,

21



EP 2479111 B1

e posicionada a jusante da segunda unidade principal de

transporte 91.

A segunda unidade secundaria de transporte 150 compreende

um segundo transportador por correias secundario 151.

De acordo com o invento, o segundo transportador por
correias secundario 151 é adaptado para receber fatias de
carne 11 provenientes do segundo transportador por

correias principal 121.

0O segundo transportador por correias principal 121, como
j4 referido, inclina-se de uma maneira adaptada para
facilitar a descarga das fatias de carne 1 para cima do

segundo transportador por correias secundario 151.

A  segunda unidade secundaria de transporte 150 ¢é
comparavel a primeira unidade secundédria de transporte 50
e é provida com uma qguinta cabecgca inicial 152 e uma
gquinta cabeca final 153; os outros componentes da segunda
unidade secundéadria de transporte 150 estdo identificados
nas Figs.4a,4b,5,6 e 7 pelas referéncias numéricas da

primeira unidade secunddria de transporte 50.

O aparelho do invento compreende um terceiro actuador
electromecanico 403 (Figs.3a e 7) adaptado para operar a
rotagdo do pino secundadrio de accionamento 35, de tal
maneira que faz funcionar o segundo transportador por
correias secundario 151 num sentido de deslizamento para

uma dada amplitude de deslizamento e velocidade.

O controlo sobre estas varidveis ¢é executado por uma
unidade de controlo 40 adequada, provida no aparelho do

invento, a ser descrita no seguimento. Preferivelmente,
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em ambas as concretizagdes do invento, os actuadores
electromecanicos compreendem um servomotor.
Preferivelmente, o) servomotor & um servomotor sem
escovas. 0O efeito técnico alcancado pela utilizacgdo deste
servomotor resulta em comandos rapidos e precisos para o0s
pinos rotativos, com base em impulsos recebidos pela
unidade de controlo 40. Em particular, a utilizacdo de um
servomotor permite que a velocidade do transportador por
correias principal 21,121 seja precisamente sincronizada
com a velocidade para estender a fatia no transportador

por correias secundario 51,151.

Como mencionado anteriormente, o aparelho de acordo com
ambas as concretizagdes do invento compreende uma unidade

de controlo 40.

A unidade de controlo 40 é adaptada para operar o0s
actuadores electromecdnicos responsdveis pelos movimentos
independentes ou combinados dos transportadores por

correias.

Em geral, deve notar—-se que, no presente contexto e nas
reivindicagcdes seguintes, a unidade de controlo 40 &
mostrada como dividida em mddulos funcionais distintos
para o uUnico propdésito de descrever as respectivas

qualidades funcionais, de uma forma clara e completa.

Esta wunidade pode <consistir num Unico dispositivo
electrénico, adequadamente programado para realizar as
fungdes descritas, e 0S8 diferentes médulos podem
corresponder a componentes de hardware e/ou de software

de rotina que fazem parte do dispositivo programado.

23



EP 2479111 B1

Alternativamente ou adicionalmente, estas funcgdes podem
ser realizadas ©por uma pluralidade de dispositivos
electrénicos nos quais podem ser distribuidos os
supracitados mdédulos funcionais. A unidade de controlo
pode adicionalmente tirar ©proveito de um ou mais
processadores para a execucao das instrucdes contidas na

memdéria ou nos méddulos de armazenamento.

Os referidos médulos funcionais podem ser adicionalmente
distribuidos por diferentes computadores, local ou
remotamente, com base na arquitectura da rede na qual

residem.

Em particular, a unidade de controlo 40 estd configurada

para determinar um ou mais de:

a) Um sentido de avancgo dos transportadores principais
21,121,120;

b) Uma direccéao e amplitude de translacéo dos

transportadores principais 21,121;

c) Um sentido de avanco/movimento de retrocesso dos

transportadores secundarios 51,151;

d) Uma amplitude de avanco/movimento de retrocesso dos

transportadores secundarios 51,151;

e) Uma velocidade de deslocamento dos transportadores

secundarios (51,151);
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f) Uma inclinacgéao de uma ou mais cabecas dos
transportadores por correias (21,121,51,151), de tal
maneira que as fatias de carne 11 sdo colocadas nos
recipientes 390 de acordo com uma das seguintes

disposicdes (Fig.10):

Numa tunica fila paralela ao sentido de avango e,

parcialmente sobrepostas (Caso (A));

Para levar a préatica uma tal disposicdo, a unidade de
controlo 40 ¢ adaptada para determinar os parametros

acima expressos em a),c),d),e) e possivelmente f).

- Em duas filas paralelas ao sentido de avanco e
parcialmente sobrepostas, cada uma na sua prdpria linha

(caso (B));

- Em duas filas paralelas ao sentido de avancgo,
parcialmente sobrepostas cada uma na sua proépria linha e
com uma terceira fila paralela ao sentido de avango que é
posicionada parcialmente sobreposta nas duas primeiras

linhas (caso (C));

- Em duas filas paralelas ao sentido de avanco,
parcialmente sobrepostos cada uma na sua prépria fila e

parcialmente 1intercaladas entre as duas linhas (caso
(D))

- Em duas filas paralelas ao sentido de avanco,
parcialmente sobrepostas cada uma na sua préopria fila,
parcialmente intercaladas entre as duas filas e com uma
terceira fila paralela ao sentido de avanco dque ¢&é
posicionada parcialmente sobreposta nas duas primeiras

filas (caso (E)).
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Para colocar em pratica as disposicbdes mostradas nos
casos B a E, a unidade de controlo 40 é adaptada para
determinar 0s parémetros acima exXpressos em

a),b),c),d),e) e possivelmente f).

O aparelho do invento compreende adicionalmente uma
interface de utilizador 60 através da gqual um operador

pode seleccionar a disposicao de fatias 11.

Por outras palavras, a interface de utilizador 60 mostra
as disposicdes possiveis de fatias 11 em tabuleiros 390,

como mostrado na Fig.1lO0.

A seleccédo da disposicdo pode ocorrer através de pressao

no ecrd (ecrad téctil) ou modalidades equivalentes.

A interface de utilizador 60 é configurada para permitir
a definicdo de pelo menos um parédmetro de disposicgéao
P1,P2 representativo de uma disposigcdo dos alimentos

fatiados 11 em tabuleiros 390.

Em particular, o primeiro pardmetro Pl é representativo
de uma das disposicgdes, anotado pelas letras A a E,

mostrado na Fig.10.

A selecgdo das disposicdes é preferivelmente executada,
com base pelo menos, num ou mais dos seguintes parametros

caracteristicos:

- Dimensdes Uteis do tabuleiro;
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- Dimensdes da fatia a ser colocada no tabuleiro;

- Espessura da fatia;

- Quantidade de fatias a colocar nos tabuleiros.

Preferivelmente, a seleccgdo pode ser realizada por um

operador.

Alternativamente, ou como ajuda, a seleccdao pode ser
realizada por um operador assistido por um sistema
automatizado. A unidade de controlo 40 €&, ©portanto,
configurada para receber pelo menos um parametro de
disposicao P1,P2 proveniente da interface de utilizador
60.

Adicionalmente, a unidade de controlo 40 ¢é configurada
para gerar, pelo menos, um sinal de ajustamento
S51,82,83,54,S5 para a realizacdao de disposigao em
recipientes de 390 como uma funcdo da seleccao feita

através de pelo menos um parametro de disposicao P1,P2.

O sinal de ajustamento S1,S82,S53,S4,S5 actua no posto de
transporte, ou seja, numa ou mais das unidades principais

e secundarias de transporte ou de armazenamento.

A unidade de controlo 40 compreende um primeiro médulo de
sincronizacao 41 configurado para gerar um primeiro sinal

de ajustamento S1.

O primeiro sinal de ajustamento S1 ¢é adaptado para

sincronizar as velocidades de deslizamento dos
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transportadores por correias principal 21,91 e secundéario
51,151.

O primeiro sinal de ajustamento S1 é uma funcgdo do

primeiro pardmetro de disposigdo Pl seleccionado.

Por outras palavras, a relacdo matemdtica gque 1liga o
sinal de ajustamento S1 e o pardmetro de disposicdo Pl é:
S1 = £(P1).

Com base na selecgao de como as fatias 11 sdo dispostas
nos recipientes 390, a velocidade de deslizamento dos
transportadores principais e secundarios ¢é definida de
tal maneira que a passagem das fatias provenientes do
transportador principal para o transportador secundario

OoCcorre correctamente.

0O sinal de ajustamento S1 &, portanto, um sinal de

sincronizacao.

O efeito técnico assim conseguido é evitar a dobragem
sobre si préprias e/ou o enrolar das fatias quando se
deslocam do transportador ©principal 21,121 para o

transportador secundario 51,151.

O efeito técnico ¢é conseguido por um primeiro 401, um
segundo 402 e um terceiro 403 actuador electromecanico,
sendo os referidos actuadores adaptados para receberem o
primeiro sinal de ajustamento S1 proveniente da unidade

de controlo 40.
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Na primeira concretizacdao do invento, o primeiro 401 e o
terceiro 403 actuadores electromecanicos sao
adicionalmente adaptados para sincronizarem as
velocidades de deslizamento dos primeiros transportadores
por correias principal 21 e secundario 51, por definicgéao
da mesma velocidade periférica, que ajusta a velocidade
de rotacado do primeiro pino principal de accionamento 24
e do pino de ajustamento 34, como uma funcdo do primeiro
sinal de ajustamento S1. O ajustamento da velocidade do
pino de ajustamento 34 determina a velocidade de rotacgao

do pino secundadrio de accionamento 35.

Na segunda concretizacdo do invento, o primeiro 401 e o
segundo 402 actuadores electromecénicos sao
adicionalmente adaptados para sincronizarem as
velocidades de deslizamento dos segundos transportadores
por correias principal 121 e secundario 151, por
definicdo da mesma velocidade periférica, ajustando a
velocidade de rotacdo do segundo pino principal de
accionamento 125 e do pino de ajustamento 34, como uma

funcdo do primeiro sinal de ajustamento S1.

O ajustamento da velocidade do pino de ajustamento 34
determina a velocidade de rotacgdo do pino secundario de

accionamento 35.

A unidade de controlo 40 compreende adicionalmente um
primeiro médulo de posicionamento 42 configurado para

gerar um segundo sinal de ajustamento S2.

O segundo sinal de ajustamento S2 & adaptado para
determinar um deslocamento periddico do transportador por

correias secundéario 51,151.

29



EP 2479111 B1

0O segundo sinal de ajustamento S2 € uma funcdo do

primeiro pardmetro de disposigdo Pl seleccionado.

Por outras palavras, a relacdo matemdtica gque 1liga o
sinal de ajustamento S2 e o parédmetro de disposicdo Pl é
S2 = £(P1).

Dito diferentemente, com base na seleccdo da disposicgéao
de fatias 11, em recipientes 390, quando cada fatia de
carne 11 atinge o transportador por correias secundério
51,151, o primeiro mdédulo de posicionamento 42 opera
movimento do transportador 51,151, na direccéao de

deslizamento, para estender a fatia na correia.

Como as disposicdes providas através da interface 60
contemplam que a fatia de carne 1 seguinte seja colocada
no transportador secundario 51,151 tendo gue se sobrepor
parcialmente na primeira, o primeiro médulo de
posicionamento 42 opera o movimento do transportador
51,151 no sentido oposto ao do sentido de avancgo para
preparar a fatia Jj& estendida para receber a fatia

subsequente em sobreposicao parcial.

A sobreposicgao pode ocorrer transversalmente ou
longitudinalmente relativamente a primeira fatia colocada

no transportador secundirio.

O sinal S2 é, portanto, um sinal de movimento.

O efeito técnico assim conseguido é o de correcta
sobreposicdo longitudinal ou transversal das fatias no

transportador por correias secundario.
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Este efeito técnico é conseguido por um terceiro actuador
electromecadnico 403 (Figs.3a e 7) adaptado para receber o
segundo sinal de ajustamento S2 proveniente da unidade de

controlo 40.

De acordo com o) invento, o) terceiro actuador
electromecédnico 403 ¢é adicionalmente adaptado para
determinar o deslocamento peridédico do transportador por
correias secundario 51,151 obtido pela definicdo de um
avangco alternado e da frequéncia de deslizamento de
movimento de retrocesso e respectiva amplitude, actuando
na rotagcdo do primeiro pino secundario de accionamento
35. A rotagdo do pino secundario de accionamento é
preferivelmente determinada pela rotacao do pino de

ajustamento 34.

A unidade de controlo 40 compreende um segundo mdédulo de
posicionamento 43 configurado para gerar um terceiro

sinal de ajustamento S3.

O terceiro sinal de ajustamento S3 ¢é adaptado para
determinar um grau de translacdo na direccgdo transversal
B-B do referido transportador por correias principal
21,121.

-

O terceiro sinal de ajustamento S3 ¢é uma funcao do

primeiro pardmetro de disposigdo P1 seleccionado.

Por outras palavras, a relacdo matemdtica gque liga o
sinal de ajustamento S3 e o paradmetro de disposicgdo Pl é:
S3 = £ (P1).
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Por outras palavras, com base na seleccdo da disposicgao
de fatias 11, em recipientes 390, quando as referidas
fatias atingem o transportador ©principal 21,121, é
realizada uma translagdo na direcgao transversal B-B do
transportador por correias principal 21,121, de acordo
com uma extensdo pré-determinada. O sinal de ajustamento

S3 é, portanto, um sinal de movimento.

O efeito técnico alcancado é o alinhamento transversal

das fatias no transportador principal 21,121.

Este efeito técnico é conseguido por um quarto actuador
electromecanico 404 (Figs.3a e 7) adaptado para receber o
terceiro sinal de ajustamento S3 proveniente da unidade

de controlo 40.

Na primeira concretizacdo do invento, o quarto actuador
electromecadnico 404 é adaptado para determinar a extenséo
da translacdo na direccdo transversal B-B do primeiro
transportador por correias principal 21, por definicdo de

uma extensado de translacgao do desviador 26.

Na segunda concretizacdao do invento, o quarto actuador
electromecénico 404 é adaptado para determinar a extensao
da translagdao na direcgdao transversal B-B do segundo
transportador por correias principal 121, por definicgao

de uma extensdo de translacao do desviador 126.

Por outras palavras, o dquarto actuador electromecanico
404 determina uma rotacdo de um parafuso sem—-fim no qual
¢ montado um casquilho, o referido casquilho movimentando

a estrutura do desviador por um movimento de translagao.
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A unidade de controlo 40 compreende um terceiro mdédulo de
posicionamento 44 configurado para gerar um quarto sinal

de ajustamento S4.

O sinal de ajustamento S4 é adaptado para determinar uma
extensdo de elevagdo de uma altura média do transportador

por correias secundario 51,151.

O quarto sinal de ajustamento S4 é uma funcgdo do primeiro

parémetro de disposicdo Pl seleccionado.

Por outras palavras, a relacdo matemadtica que liga o
sinal de ajustamento S4 e o parédmetro de disposicédo Pl é:
sS4 = f£(P1).

Dito diferentemente, com base na seleccdo da disposicéao
de fatias 11, em recipientes 390, gquando as fatias vém
para cima do transportador secundario 51,151, é executada
uma elevagdo de uma altura média do transportador por
correias secundario de tal maneira que ndo ha diferenca
demasiado excessiva em altura entre o transportador
principal e o transportador secundario ou ha a disténcia

minima para permitir movimentos das fatias de carne.

O quarto sinal de ajustamento S4 é, portanto, um sinal de

movimento.

O efeito técnico conseguido ¢ a variagdo da diferenga em
altura entre o primeiro transportador 21,121 e o segundo

transportador 51,151.

Este efeito técnico € conseguido por um qguinto actuador

electromecénico 405 (Figs.3a e 7) adaptado para receber o
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quarto sinal de ajustamento S4 proveniente da unidade de

controlo 40.

De acordo com o) invento, 0 quinto actuador
electromecanico 405 é adicionalmente adaptado para
determinar a extensdo de elevagdo de uma altura média do
transportador por correias secundario 51,151, através da

accdo da montagem elevatdria 58.

A montagem elevatdria 58 é adaptada para elevar ou baixar
o0 primeiro transportador secunddrio 51 em cada fatia
recebida, para ajustamento da diferenca em altura desde o
primeiro transportador principal 21 (varidvel controlada)
como uma funcdo de sobreposigcao das fatias, tal como

estabelecido através da interface 60.

Vantajosamente, de acordo com o invento, a accédo da
montagem elevatdéria 58 ajuda a optimizar o estender e a
sobreposicao das fatias de carne, evitando enrolamentos
que dariam origem a problemas durante o passo de

embalagem.

Por outras palavras, o terceiro mdédulo de posicionamento
44 opera a inclinacdo do transportador por correias
secunddrio 51,151, por actuacgdo na montagem elevatdéria 58
para manter a diferenca em altura entre 0s

transportadores secundario 51,151 e principal 21, 121.

Dito diferentemente, o terceiro médulo de posicionamento
44 ajusta a diferenca em altura como uma funcdo de um ou

mais dos seguintes pardmetros caracteristicos:

— Espessura da fatia a ser colocada no tabuleiro;
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- Tipo de carne a ser colocada no tabuleiro;

- Disposicgédo das fatias estabelecida através da interface
60.

Preferivelmente, a espessura da fatia de carne é de 8 mm.

Na passagem de uma primeira fatia a ser colocada num
tabuleiro proveniente do transportador principal 21,121
para o transportador secundario 51,151, a diferenca em

altura € de cerca de 1 cm.

No final da preparacédo de um pacote de fatias a ser
colocado num tabuleiro, a diferenca maxima em altura € de

7 cm.

A unidade de controlo 40 compreende um sexto méddulo de
posicionamento 46 configurado para gerar um sexto sinal

de ajustamento S6.

O sexto sinal de ajustamento S6 & adaptado ©para
determinar uma variagdo na inclinagdo do transportador

principal 21,121.

z

Em particular, o sexto sinal de ajustamento S6 & adaptado
para determinar uma variacdo na 1inclinacdo da cabeca
final de 23,123.

O sexto sinal de ajustamento S6 é uma funcdo do primeiro

parémetro de disposicdo Pl seleccionado.
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Por outras palavras, a relacdo matemdtica gque liga o
sinal de ajustamento S6 e o pardmetro de disposicdo Pl é:
S6 = f£(Pl).

Dito diferentemente, com base na seleccdo de disposicgao
de fatias 11, em recipientes 390, quando as fatias
atingem o transportador principal 21,121, é executada uma
variacdo na inclinacé&o do transportador principal de tal
modo que nado héd uma diferenca demasiado excessiva em
altura entre o transportador principal e o transportador
secunddrio ou hd a disténcia minima para a realizacdo dos

movimentos das fatias de carne.

O sexto S6 sinal de ajustamento &, portanto, um sinal de

movimento.

O efeito técnico alcancado € a variacdo na diferenca em
altura entre o) primeiro transportador 21,121, em
particular, a cabeca 23,123, e o segundo transportador
51,151.

Este efeito técnico é conseguido por um sétimo actuador
electromecanico 407 (Figs.3a e 7) adaptado para receber o
sexto sinal de ajustamento S6 proveniente da unidade de

controlo 40.

De acordo com e} invento, e} sétimo actuador
electromecédnico 407 ¢é adaptado para movimentar uma
montagem de inclinacao 68,168 (Figs.2a e 5) ajustando a
inclinacao da cabeca 23,123 relativamente ao

transportador por correias secundario 51,151.
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A montagem de inclinacdo 168 € adaptada para elevar ou
baixar a primeira cabeca 23 (ou a terceira cabeca 123) em
cada fatia recebida, para ajustamento da diferenca em
altura a partir do transportador por correias secundéario
51,151 (variavel controlada), como uma funcgao da
sobreposicdo das fatias estabelecida através da interface
60.

Vantajosamente, de acordo com o invento, a acg¢ao da
montagem de inclinagdo 68,168 ajuda na optimizacdo da
extensdo e sobreposicdao de fatias de carne, evitando
enrolamentos qgue dariam origem a problemas na etapa de

embalagem.

Por outras palavras, o sexto mdédulo de posicionamento 46
controla a inclinacdao do transportador por correias
principal 21,121, em particular da cabeca 23,123, por
acgcédo na montagem de inclinacao 68,168 para manter a
diferengca em altura entre o transportador secundario

51,151 e o transportador principal 21,121.

Dito diferentemente, o sexto médulo de posicionamento 46
ajusta a diferenca em altura como uma funcdo de um ou

mais dos seguintes pardmetros caracteristicos:

— Espessura da fatia a ser colocada num tabuleiro;

- Tipo de carne a ser colocada num tabuleiro;

- Disposigcdo das fatias como estabelecido através da

interface 60.
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Preferivelmente, a espessura da fatia de carne é de 8 mm.

Na passagem de uma primeira fatia a ser colocada num
tabuleiro a partir do transportador principal 21,121 para
o transportador secundario 51, 151, a diferenca em altura

& de cerca de 1 cm.

No final da preparacdao de um pacote de fatias a ser
colocado num tabuleiro, a diferenca maxima em altura & de

7 cm.

De acordo com o invento, o ajustamento da diferenca em
altura entre o transportador principal 21,121 e o
transportador secunddrio 51,151, como uma funcdo de um ou
mais parametros caracteristicos que representam a
espessura da fatia a ser colocada num tabuleiro, o tipo
de carne a ser colocada num tabuleiro e a disposicdo das
fatias como estabelecido através da interface 60, pode
ser realizado pelo terceiro médulo de posicionamento 44
em combinacgd&o com o sexto mdédulo de posicionamento 46 ou,

alternativamente, por um sé dos dois médulos.

Por outras palavras, a variacado na diferenca em altura
pode ser devida a variacgdo da inclinacdo de apenas um dos
dois transportadores, mantendo o outro transportador
estaciondrio, ou pode ser devida a variacdo combinada de

inclinac¢do dos dois transportadores.

Geralmente, o qguarto sinal de ajustamento S4 e o sexto
sinal de ajustamento S6 sdo gerados pela unidade de
controlo 40 para variacdo de uma 1nclinacdo relativa
entre o transportador principal 21,121 e o transportador

secundario 51,151.
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Em particular, o quarto sinal de ajustamento S4 e o sexto
sinal de ajustamento S6 sado gerados pela unidade de
controlo 40 para fazer variar a inclinac¢é&o relativa entre

a cabeca 23,123 e o transportador secunddrio 51,151.

Isto permite que o estender e a sobreposicdo das fatias
na passagem entre os referidos transportadores sejam
optimizados, evitando enrolamentos qgue poderiam criar
problemas na disposicao subsequente das fatias dentro dos

recipientes 390.

A unidade de controlo 40 compreende um segundo mdédulo de
sincronizacao 45 configurado para gerar um quinto sinal

de ajustamento S5.

O qguinto sinal de ajustamento 55 ¢é adaptado para
sincronizar as velocidades de deslizamento do
transportador de armazenamento 92 e do segundo

transportador por correias principal 121.

O quarto sinal de ajustamento S3 é uma fung¢do do segundo

parémetro de disposicdo P2 seleccionado.

Por outras palavras, a relacdo matemdtica que 1liga o
sinal de ajustamento S5 e o parametro de disposicdo P2 é:
S5 = £(P2).

Em particular, o segundo parametro de disposicdo P2 é
definido com base nas caracteristicas

estéticas/qualitativas dos alimentos fatiados.
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Por outras palavras, com base na dqualidade externa da
fatia da carne 11, esta ultima pode ser temporariamente
armazenada a espera de ser posicionada numa posicdo pré-—
estabelecida no tabuleiro 390, por baixo das outras

fatias, por exemplo.

Se, por exemplo, uma fatia 1 ndo é externamente fina ou é
demasiado pequena, ¢é desviada para o transportador de
armazenamento 92, de maneira que serd colocada por baixo

das outras fatias no tabuleiro 390.

0O segundo médulo de sincronizagdo 45 é adicionalmente
configurado para sincronizacgéo da velocidade de
deslizamento do transportador de armazenamento 92 com a
do segundo transportador por correias principal 121, como

uma funcdo do quinto S5 sinal de ajustamento recebido.

O efeito técnico alcancado € evitar que as fatias enrolem
e dobrem sobre si préprias na passagem do segundo
transportador por correias principal 121 para o)

transportador de armazenamento 92.

Este efeito técnico é conseguido por um sexto actuador
electromecdnico 406 (Fig.7) adaptado para receber o
quinto sinal de ajustamento S5 proveniente da unidade de

controlo 40.

De acordo com o invento, o sexto actuador electromecénico
406 é adicionalmente adaptado para definir uma velocidade
de rotacdo do pino auxiliar de accionamento 95, como uma
fungdo do quinto sinal de ajustamento S5, de tal maneira
que sincroniza as velocidades periféricas de deslizamento
do referido transportador de armazenamento 92 e do

segundo transportador por correias principal 12.
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De acordo com o invento, o sexto actuador electromecénico
406 & adaptado para sincronizar a velocidade de
deslizamento do transportador de armazenamento 92 com a
velocidade do segundo transportador por correias
principal 121, por definicdo de uma velocidade de rotacgao
do pino auxiliar de accionamento 95 de modo que seja
substancialmente compardvel com a do segundo pino
principal de accionamento 125.

De acordo com ambas as concretizacgdes, o aparelho do
invento compreende uma unidade de colocacdao 310 para a
disposicdo em recipientes 390, em particular tabuleiros,
que ¢é disposta a Jjusante da unidade secundaria de
transporte 50,150 e adaptada para dela receber o0s
alimentos fatiados 11, em fatias de carne particulares
dispostas com base na definicdo seleccionada por meio da

interface 60.

A unidade de colocagao para a disposicao em tabuleiros
310, também sendo referida como dispositivo de
manuseamento, descrita em pormenor com referéncia as

Figs. 11-23, ¢é adaptada para:

— Receber os alimentos fatiados 11 dispostos com base na

definic¢do seleccionada por meio da interface 60;

- Deteccdo da presenca e correto posicionamento dos

alimentos fatiados 11;

- Colocagédo dos alimentos fatiados 11 dentro dos

recipientes 390 através da abertura para baixo de uma
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base de suporte (Fig.1l2) 400 para os alimentos fatiados
11.

A base de apoio 400 é adaptada para assegurar o suporte,

deslizamento e descarga dos alimentos fatiados 11.

No passo de descarga, os alimentos fatiados 11 caem por
gravidade num posto de embalagem no qual sao providos os

recipientes 390.

O efeito técnico alcancado é a colocacdo cuidadosa das
fatias de carne 11 dentro dos respectivos recipientes
390. Em particular, com referéncia a Fig.1ll, a unidade de
colocacdo 310 é adaptada para ser associada com a unidade

secunddria de transporte 50,150.

No exemplo mostrado, estdo presentes duas unidades
secundarias de transporte 50,150, estando cada uma delas

associada com uma respectiva unidade de colocagao 310.

-

O transportador por correias secundério 51,151 é
inclinado tal que movimenta os alimentos fatiados 11 de
uma posicdo mais baixa para uma posicdao mais elevada,
posicdo mais elevada a gqual € colocada na zona de entrada

de uma unidade de colocacéao 310.

z

O transportador por correias secundario 51,151 é adaptado
para transportar os alimentos fatiados 11 de uma maneira
pré-determinada, com base na disposicdo definida através

da interface 60.
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Para receber os alimentos fatiados 11, a base de suporte
400 compreende pelo menos um  conjunto de rolos
motorizados 311, 312.

Preferivelmente, a base de suporte 400 compreende dois

conjuntos opostos de rolos motorizados.

A unidade de colocacao 310 compreende uma primeira e uma
segunda caixa 316,317, respectivamente, associadas com 0s

referidos conjuntos de rolos 311,312.

Cada conjunto de rolos 311,312 é constituido por uma
pluralidade de rolos individuais 311',312' paralelos

entre si.

Os rolos individuais 311',312' sdo colocados em modo de
consola relativamente as caixas, primeira e segunda
316,317.

As caixas, primeira e segunda 316,317 compreendem, cada
uma, componentes de transmissdo para imposigao de um
movimento rotativo para cada rolo 311',312', a volta do

respectivo eixo.

Os componentes de transmissao serao melhor descritos no

seguimento.

Numa configuragcdo de operacao da unidade de colocagao
310, extremidades de rolos 311',312' opostas aos montados
nas caixas, primeira e segunda 316,317, estdao gquase em
contacto uns com os outros de modo a definirem uma zona
de suporte para os alimentos fatiados 11 provenientes do

transportador por correias 51,151.
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Preferivelmente, as caixas, primeira e segunda 316,317
sdo montadas em chumaceiras 380,380' e 381,381', cuja
fungdo serd clarificada no seguimento. Doils elementos
320,321 que suportam um elemento transversal 313 estéo
ligados a extremidade frontal das caixas, primeira e
segunda 316,317. Uma placa de tras 314 estd ligada a
extremidade de trds das caixas, primeira e segunda
316,317.

O componente transversal da frente 313 e placa de tréas
314 sdo montados de tal modo gque suportam a armacao 315.
A armacdo 315 é adaptada para transportar a unidade de

colocacdo 310 ao longo de uma barra horizontal.

A armacdo 315 é adicionalmente adaptada para suportar uma
pequena armacao 330 que transporta uma primeira célula

fotoeléctrica 331.

A pequena armagao 330 pode ser movimentada e colocada
numa posicdo diferente, de modo adaptar a posicdo da
primeira célula fotoeléctrica 331 a diferentes tipos e

dimensdes de alimentos fatiados 11.

O deslocamento da pequena armacao 330 & obtido por accéao
de dois Dbotdes 332,333 que actuam nas respectivas
ranhuras 334, 335.

A armacdo 315 aloja um gancho 398 utilizado para pendurar
toda a unidade de colocacdo 310 numa barra 399 colocada
por cima do percurso do transportador por correias
secundario 51,151 e por cima de um transportador por

correias de embalagem 300 (Fig.11l).
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Dolis motores eléctricos 348,349, estdo fixados em forma
de consola a placa de tras 314, contidos dentro de uma
terceira e de uma quarta caixa 340,341, respectivamente;
Os referidos motores accionam os rolos em rotacdo a volta

dos seus prdéprios eixos.

Em particular, os dois motores eléctricos 348,349
accionam primeiro os componentes de transmissdo de
movimento contidos dentro das respectivas caixas, qguinta
e sexta 342,343.

Para descricdo da ligagcdo mecédnica entre o motor
eléctrico 348 e os respectivos rolos 311' do conjunto de
rolos 311, é feita agora referéncia a Fig. 9, destacando
que € provida uma ligacdo mecidnica andloga entre o motor

eléctrico 349 e os rolos 312" do conjunto oposto 312.

A secgao A-A da Fig.9 mostra que dentro da quinta caixa
342 é feita provisdo para uma corrente 350 para
transmissdo da rotacdo de um veio 351 do motor eléctrico

348 a um pinhdo 352.

Pelo contrario, dentro da primeira caixa 316, esté
presente, uma corrente 356, que através de respectivas
rodas dentadas 357' actua em veios 357 cada um dos quais
pertence aos rolos individuais 311' do conjunto de rolos
311. O pinhdo 352 é provido com uma engrenagem cdénica 353
adequada para engate com uma engrenagem cénica
correspondente 354 para accionar em rotacgcdo um pino

rotativo 355.

A rotacao do pino rotativo 355 coloca a corrente 356 em

movimento dentro da primeira caixa 316 gque, por sua vez,
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coloca em rotacgéao oS rolos individuais 311" nos

respectivos eixos.

Igualmente, mecanismos similares ndo mostrados por uma
questdao de simplicidade, sao aptos para transmitirem o
movimento proveniente do motor eléctrico 349 aos rolos

individuais 312' do conjunto de rolos 312 oposto.

Por exemplo, estd mostrada uma cadeia 360 na Fig.12 para
transmissdo da rotacdo do veio 361 do motor eléctrico 341
a um pinhdo 362, sendo este ultimo muito anédlogo ao
pinhdao 352.

A unidade de colocacdo 310, também tem uma montagem de
cilindro-émbolo 370 que actua numa barra 371 por sua vez
ligada a hastes 372,373.

As hastes 372,373 transmitem © seu movimento @ as
respectivas manivelas 374,375, cada uma das qgquais sendo
apta para transmitir movimento de rotacdo as caixas,
primeira e segunda, 316,317 para rodarem os conjuntos de
rolos 311,312.

A rotacé@o dos rolos 311,312 provoca a abertura da unidade
de colocacao 310 e permite que os conjuntos de rolos
311,312 sejam trazidos da posicdo mostrada na Fig.2 para

a mostrada na Fig.3 e vice-versa.

Para impedir que este movimento seja também transmitido
ao veio 352 (e ao respectivo veio 362) sdo providos

casquilhos (um dos quais é anotado em 376 na Fig. 9).
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Vantajosamente, de acordo com o invento, a unidade de
colocacdo 310 pode ser desmontada para limpeza periddica

e desinfecgao (Fig.13).

A desmontagem ocorre através da separacdo dos elementos
de suporte 320,321 ambos do componente transversal 313 e
das caixas, primeira e segunda 316,317 e subsequente
separacao das referidas caixas dos conjuntos de rolos

311, 312 respectivamente associados.

Na operagao da unidade de colocagao 310 as fatias de
carne 11 dispostas como seleccionado através da interface
60, vém do segundo transportador por correias 51,151 no
sentido da seta F da Fig.2 para serem apanhadas e

tratadas pela unidade de colocacao 310.

O movimento de rotacdo dos rolos 311' e 312', accionados
por motores 48,49, respectivamente, permite que as fatias
de carne 11 sejam dispostas na unidade de colocacdo 310

no espago disponibilizado pelos prdéprios rolos.

A primeira célula fotoeléctrica 331 ¢é apontada na
direccdo das fatias de carne 11 e ¢é adaptada para

detectar a presenca das referidas fatias.

Por outras palavras, a unidade de colocacao 310
compreende uma primeira célula fotoeléctrica 331,
apontada na direccgao dos alimentos fatiados 11, adaptada
para detectar a presenca dos referidos alimentos fatiados
11.

A primeira célula fotoeléctrica 331 actua em cooperacgdo
com uma segunda célula fotoeléctrica (ndo mostrada na

figura).
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A segunda célula fotoeléctrica é adaptada para detectar a
presencga do recipiente 390 na posicgao correcta,
recipiente o qual é concebido para o grupo de alimentos

fatiados 11 presente na unidade de colocagao 310.

Por outras palavras, a unidade de colocacéao 310
compreende uma segunda célula fotoeléctrica adaptada para
detectar a presenca do recipiente 390 ao qual se destina
o grupo de alimentos fatiados 11 presente na base de
suporte 400. Quando o recipiente 390 estd na posicgao
subjacente a unidade de colocacgdo 310, a base de suporte
400 abre de acordo com a configuracdo da Fig.3 para

deixar cair os alimentos fatiados 11 no recipiente 390.

A unidade de colocacdo 310 compreende uma segunda unidade
de controlo 500 adaptada para:

— Verificar a presenca dos alimentos fatiados 11 através
da primeira célula fotoeléctrica 331;

- Verificar a presenga de recipientes 390, através da
segunda célula fotoeléctrica;

- Actuar os meios para rotacdo dos conjuntos de rolos de
modo a libertar os alimentos fatiados 11 nos recipientes
390.

O recipiente 390 é entdo adaptado para ser encaminhado
por um transportador por correia de embalagem 300 para um

posto de embalagem.
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A abertura da base de suporte 400 ocorre pela accado da
montagem cilindro-émbolo 370 que actua na barra 371
empurrando—-a para baixo, de modo gque as hastes de ligacéao
372,373 transmitam o seu movimento as respectivas
manivelas 374,375 e estas ultimas as respectivas
primeiras caixas 316,317 para rodarem os conjuntos de
rolos 311,312 para a abertura da base de suporte 400 e
libertacdo dos alimentos fatiados 1 para dentro do

recipiente 390.

A abertura dos rolos pode ser parcialmente reduzida,
agindo-se num botdo mostrado na vista de pormenor na
Fig.1l4.

Deste modo € possivel ajustar a posicdo de um quadro 386
a ele ligado, determinando, assim, o curso do cilindro
370.

Como mostrado anteriormente, a unidade de colocacao 310
pode ser desmontada para limpeza periddica ou desinfeccgéao
por separacdo dos elementos de suporte 320,321 ambos do
componente transversal 313 e das caixas, primeira e
segunda 316,317 e, separando subsequentemente, as
referidas caixas dos conjuntos de rolos 311,312

associadas aquelas.

De acordo com wuma variante do invento, ¢é ©possivel
proporcionar a presenga na unidade de colocacdo 310 de
apenas um conjunto de rolos colocados em forma de consola
e capaz de cobrir substancialmente a totalidade da zona
coberta pelos dois conjuntos de rolos 311,312 na

concretizacdo anteriormente descrita.
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Neste caso, a abertura da unidade de colocacao 310, pode
ocorrer apenas de um lado e a 1inclinag¢do dos rolos na
posicdo médxima de abertura pode ser de cerca de 90°, por
exemplo, para permitir que as fatias caiam para dentro do

recipiente 390.

Como j& acima estabelecido, o aparelho do invento
compreende a unidade de controlo 40 gue por sua vez
compreende o primeiro médulo de sincronizacgao 41
configurado para gerar o primeiro sinal de ajustamento Sl
adaptado para sincronizar as velocidades de deslizamento
dos referidos transportadores por correias principal
21,91 e secundéario 51,151.

Como Jj& acima destacado, o aparelho do invento compreende
a unidade de controlo 40 que por sua vez compreendendo O
segundo médulo de posicionamento 43 configurado para
gerar o terceiro sinal de ajustamento S3 adaptado para
determinar uma amplitude de translacdo numa direcgao
transversal B-B do referido transportador por correias

principal 21,121.

Como Jja acima estabelecido, o0 aparelho do invento

compreende:

- O quarto actuador electromecadnico 404 adaptado para
receber o terceiro sinal de ajustamento S3 proveniente da
referida unidade de controlo 40;

- 0O desviador 26 associado com o pino de suporte 25 ou

com o segundo pino principal de accionamento 125.
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O quarto actuador electromecénico 404 ¢é adaptado para
determinar a referida amplitude de translacdo na direccgéao
transversal B-B do referido transportador por correias
principal 21,91, por definicdo de uma amplitude de

translacdo do referido desviador 26,126, respectivamente.

Como Jj& acima destacado, o aparelho do invento compreende
a unidade de armazenamento 90 que por sua vez compreende,
0 pino auxiliar de accionamento 95 que se salienta da
referida estrutura de suporte 30 numa direccéao
perpendicular ao referido plano de deslizamento do

referido transportador de armazenamento 92.

O aparelho compreende adicionalmente o sexto actuador

electromecadnico 406 adaptado para:

- Receber o referido quinto sinal de ajustamento S5

proveniente da referida unidade de controlo 40 e

— Definir uma velocidade de rotacdo do referido pino
auxiliar de accionamento 95, como uma funcdo do referido
quinto sinal de ajustamento S5, de modo a sincronizar a
velocidade periférica de deslizamento do referido
transportador de armazenamento 92 com a velocidade
periférica de deslizamento do referido segundo

transportador por correias principal 121.

Como j& acima estabelecido, o aparelho do invento
compreende a base de suporte 400 que por sua vez
compreende pelo menos um conjunto 311,312 de rolos

motorizados.
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Como j4 acima destacado, a base de suporte 400
compreende, pelo menos, um conjunto 311,312 de rolos
motorizados, em qgque cada um dos referidos conjuntos de
rolos 311,312 €& constituido por uma pluralidade de rolos
individuais 311',312"'.

Como j& acima estabelecido, o aparelho do invento
compreende a unidade de colocacdo 310, que compreende por
sua vez uma primeira e uma segunda caixa 316,317, que
estdo associadas aos referidos conjuntos de rolos

311,312, respectivamente.

Como Jj& acima estabelecido, as caixas, primeira e segunda
316,317 compreendem cada uma, componentes de transmissao
de movimento para imporem um movimento rotativo a cada
rolo 311',312' a wvolta do respectivo eixo, de modo a

receber os referidos alimentos fatiados 11.

Lisboa, 11 de Junho de 2015
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REIVINDICAGOES

1. Aparelho para a colocagdo de alimentos fatiados
(11) em recipientes (390), em que o0s referidos alimentos
fatiados (11) s&o fornecidos num sentido de movimento de

avanco (A-A'), compreendendo o referido aparelho:

— Um posto de fornecimento (80,180);

- Um posto de transporte, que inclui:

*Uma estrutura de suporte (30):

*Uma unidade ©principal de transporte (20,91)
adaptada para receber os referidos alimentos
fatiados (11) provenientes do referido posto de
fornecimento (80,180), sendo a referida unidade
principal de transporte montada na referida

estrutura de suporte (30) e que compreende:

*Um transportador por correias principal
(21,120,121) para o transporte dos referidos
alimentos fatiados (11), sendo o referido

transportador adaptado:

¢ Para deslizar ao longo de um plano de deslizamento
no sentido de movimento de avango (A-A') por meio de um
primeiro actuador electromecénico (401) ou de um primeiro

(401) e de um segundo actuador electromecénico (402);

0 Para translacdo, por meio de um gquarto actuador
electromecénico 404, numa direcgdo transversal (B-B)
relativamente ao referido sentido de movimento de avanco

(A-A') ao longo do referido plano de deslizamento;
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*Um primeiro ou um primeiro e um segundo pino
principal de accionamento (24,125) gque se
salienta da referida estrutura de suporte (30)
numa direcg¢do perpendicular ao referido plano
de deslizamento do referido transportador por

correias principal (21,121);

*0 referido primeiro actuador electromecénico
(401) adaptado para operar a rotacao do

primeiro pino principal de accionamento (24);

ou
*0s referidos actuadores electromecéanicos,
primeiro, e segundo, (401, 402) adaptados, para

operarem a rotacgdo do primeiro e segundo pino

principal de accionamento (24,125);

Uma unidade secundadria de transporte (50,150),
também montada na referida estrutura de suporte (30), e
posicionada a jusante da referida unidade principal de
transporte (20,91), compreendendo a referida unidade
secundaria de transporte (50,150) gque um transportador

por correias secunddrio (51,151) adaptado:

0 Para receber os referidos alimentos fatiados (11)
provenientes do referido transportador por correias

principal (21,121);

0 Para deslizar, por meio de um terceiro actuador
electromecanico 403, no referido sentido de movimento de
avango (A-A') para transportar os referidos alimentos

fatiados (11) para os referidos recipientes (390);
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- Uma interface de utilizador (60) configurada para
permitir uma entrada de, pelo menos, um parametro de
disposicao (P1,P2) representativo de uma disposic¢éo dos
referidos alimentos fatiados (11) nos referidos

recipientes (390);

— Uma unidade de controlo (40) configurada para:

Receber o referido pelo menos um parametro de
disposicao (P1l,P2) proveniente da referida interface de
utilizador (60);

Gerar pelo menos um sinal de ajustamento
(S1,S52,83,54,S5) para o referido posto de transporte,
para realizar a referida disposicdo nos referidos
recipientes (390) como uma funcdo da seleccdo realizada
através do referido pelo menos um paradmetro de disposicéao
(P1,P2),

Caracterizado por a referida unidade de controlo

(40) compreender:

- Um primeiro mdédulo de posicionamento (42)
configurado para gerar um segundo sinal de ajustamento
(S2) adaptado para determinar um deslocamento periddico
do referido transportador por correias secundario
(51,151);

- Um segundo médulo de posicionamento (43)
configurado para gerar um terceiro sinal de ajustamento

(S3), adaptado para determinar uma amplitude de
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translagdo na referida direcgdo transversal B-B do

referido transportador por correias principal (21,121);

-  Um terceiro médulo de posicionamento (44)
configurado para gerar um quarto sinal de ajustamento
(S4), adaptado para determinar uma extensdo da elevacao
de uma altura média do referido transportador por

correias secundario (51,151);

Em que o referido aparelho compreende um quinto
actuador electromecadnico (405), gue compreende por sua
vez, uma montagem elevatdéria (58), sendo o referido

quinto actuador electromecénico (405) adaptado:

Para receber o) referido quarto sinal de
ajustamento (S4) proveniente da referida wunidade de

controlo (40), e

Para determinar a referida extensao de elevacao de
uma altura média do referido transportador por correias
secundario (51,151) através da accgdo da referida montagem

elevatdria, e

A referida montagem elevatdria (58) é adaptada para
elevar ou baixar o primeiro transportador por correias
secundario (51) em cada fatia recebida, para ajustamento
da diferenca em altura desde o primeiro transportador
principal (21) como uma funcdo de sobreposicao das

fatias, como determinado através da interface (60).

2. Aparelho de acordo com a reivindicacgdo 1, em que:
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- O referido transportador por correias secundario

(51) compreende um pino secundario de accionamento (35);

- 0 referido primeiro (401) e um terceiro (403)

actuadores electromecédnicos, sdo adaptados:

® Para receber o referido primeiro sinal de
ajustamento (S1) proveniente da referida

unidade de controlo (40), e

® Para sincronizar as velocidades de
funcionamento dos referidos transportadores por
correias principal (21) e secundario (51), por
introducdo da mesma respectiva velocidade
periférica, e ajustamento respectivo, como uma
funcao do referido sinal principal de
ajustamento (S1), a velocidade de rotacao do
referido pino principal de accionamento (24)
através do referido actuador (401) e do
referido pino secunddrio de accionamento (35)

através do referido terceiro actuador (403).

3. Aparelho de acordo com a reivindicacgdo 1, em que:

- 0 referido transportador por correias secundario

(151) compreende um pino secunddrio de accionamento (35);

- 0O referido segundo (402) e um terceiro (403)

actuadores electromecénicos, sdo adaptados:

Para receber o referido primeiro sinal de
ajustamento (S1) proveniente da referida wunidade de

controlo (40), e
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Para sincronizar as velocidades de funcionamento
dos referidos transportadores por correias principal
(121) e secundario (151) por introducdo da mesma
respectiva velocidade periférica e, respectivamente, o
ajustamento, como uma funcdo do referido sinal principal
de ajustamento (S1), a velocidade de rotacdao do referido
pino principal de accionamento (125) através do referido
actuador (402) e do referido pino secundario de
accionamento (35) através do referido terceiro actuador
(403) .

4. Aparelho de acordo com qualquer uma das
reivindicacgbdes 2 ou 3, em que o referido terceiro

actuador electromecanico (403) é adaptado:

*Para receber o) referido segundo sinal de
ajustamento (S2) proveniente da referida

unidade de controlo (40), e

*Para determinar o) referido deslocamento
periddico do referido transportador por
correias secundario (51,151), obtido através da
entrada de frequéncia e amplitude do respectivo
movimento de deslizamento alternados para trés
e para a frente, por actuacdo na rotacdao do

referido pino secunddrio de accionamento (35).

5. Aparelho de acordo com qualquer uma das
reivindicacdes anteriores, em que a referida unidade de
controlo (40) compreende um sexto médulo de
posicionamento (46) configurado para gerar um sexto sinal
de ajustamento (S6), adaptado para determinar uma

variacdao em inclinacdo do referido transportador por
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correias principal (21,121), especificamente de uma
cabeca final (23,123).

6. Aparelho de acordo com a reivindicacdo 5 que
compreende um sétimo actuador electromecadnico (407) que
compreende uma montagem de inclinacdo (68,168), sendo o

referido sétimo actuador electromecadnico (407) adaptado:

®Para receber o) referido sexto sinal de
ajustamento (S6) proveniente da referida
unidade de controlo (40);

*Para determinar a referida variacao de
inclinacao do referido transportador por
correias primario (21,121), especificamente da
referida cabeca final (23,123) através da accéo

da referida montagem de inclinacao (68,168).

7. Aparelho de acordo com qualquer uma das
reivindicagdbes anteriores, em que a referida unidade
principal de transporte (91) compreende um terceiro
transportador por correias principal (120) a montante do
referido segundo transportador por correias principal
(121) para o transporte dos referidos alimentos fatiados
(11), sendo o referido transportador adaptado para
funcionar ao longo de um plano de deslizamento no sentido
de movimento de avango (A-A') para o transporte dos
referidos alimentos fatiados (11) provenientes do
referido posto de fornecimento (180) para o referido

segundo transportador por correias principal (121).

8. Aparelho de acordo com qualquer uma das

reivindicagbes 4 a 7, que compreende uma unidade de
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armazenamento (90) montada na referida estrutura de
suporte (30), compreendendo a unidade de armazenamento
(90) um transportador de armazenamento (92) para
armazenamento tempordrio dos referidos alimentos fatiados
(11), sendo o referido transportador (92) adaptado para
funcionar ao longo de, pelo menos, um plano de
deslizamento num sentido de movimento de avanco (A-A’) ou

num sentido de movimento de retrocesso (A’-A).

9. Aparelho de acordo com a reivindicacdo 8, em gue

- A referida unidade de controlo (40) compreende um
segundo mdédulo de sincronizacgao (45) configurado para
gerar um quinto sinal de ajustamento (S5) adaptado para
sincronizar as velocidades de funcionamento do referido
transportador de armazenamento (92) e do referido segundo

transportador por correias principal (121).

- A referida unidade de armazenamento (90)
compreende um pino auxiliar de accionamento (95) que se
salienta da referida estrutura de suporte (30) numa
direccdo perpendicular ao referido plano de deslizamento

do referido transportador de armazenamento (92);

- O referido aparelho compreende um sexto actuador

electromecanico (406), adaptado:

Para receber o referido quinto sinal de ajustamento

(S5) proveniente da referida unidade de controlo (40); e

Para introduzir uma velocidade de rotacdo do
referido pino auxiliar de accionamento (95) como uma

fungdo do referido quito sinal de ajustamento (S5) de
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modo a sincronizador as velocidades ©periféricas de
funcionamento do referido transportador de armazenamento
(92) com as velocidades periféricas de funcionamento do
referido segundo transportador por correias principal
(121) .

10. Aparelho de acordo com qualquer uma das
reivindicacdes anteriores, em que a referida unidade de
controlo (40) é configurada para determinar um ou mais
de:

- Um sentido de movimento de avanc¢o do transportador

principal (21,121);

- Uma direcgdo e amplitude de translacadao do

transportador principal (21,121,120);

- Um sentido de movimento de avango/retrocesso do

transportador secundario (51,157);

- Uma amplitude de movimento de avango/retrocesso do

transportador secundario (51,151);

- Uma velocidade de deslocamento do transportador

por correias secundario (51,151);

- Uma inclinacdo de uma ou mais cabecas dos
referidos transportadores por correias (120,51,151), de
tal maneira que o0s referidos alimentos fatiados (11) sao
colocados nos referidos recipientes (390) de acordo com

uma das seguintes disposicdes:
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*Numa uUnica fila paralela ao sentido do movimento
de avango, e que se sobrepdem parcialmente umas

as outras;

*tEm duas filas paralelas ao sentido de movimento
de avanco, parcialmente sobrepostas mutuamente,
cada uma delas na sua prépria fila e com uma
terceira fila paralela ao sentido de movimento
de avancgo, e disposta tal gque se sobrepde as

duas primeiras filas.

*tEm duas filas paralelas ao sentido de movimento
de avanco, parcialmente sobrepostas mutuamente,
cada uma na sua prépria fila e parcialmente

intercaladas entre as duas filas;

°Fm duas filas paralelas ao sentido de movimento
de avanco, parcialmente sobrepostas mutuamente,
cada uma na sua proépria fila e com uma terceira
fila paralela ao sentido de movimento de avancgo
e posicionada de modo a sobrepor-se,

parcialmente, as primeiras duas filas.

11. Aparelho de acordo com qualquer uma das
reivindicag¢des anteriores, gque compreende uma unidade de
colocacao (310), disposta a Jjusante da referida unidade

secundadria de transporte (50,150), e adaptada:

*Para receber os referidos alimentos fatiados
(11), a disposicdo dos gquais estd baseada na
seleccgdao introduzida através da referida

interface (60);

10
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*Para detectar a presenca e a posicédo correcta

dos referidos alimentos fatiados (11);

®ePara colocar os referidos alimentos fatiados

(11) em recipientes (390).

12. Aparelho de acordo com a reivindicagdo 11, em
que a referida unidade de colocacao (310), compreende uma
base de suporte (400) adaptada para colocar os referidos
alimentos fatiados (11) em recipientes (390), através da

abertura para baixo da referida base de suporte (400).

13. Aparelho de acordo com a reivindicagdo 12, em
que a referida base de suporte (400) compreende pelo
menos uma montagem (311,312) de rolos motorizados.18.
Aparelho como reivindicado na reivindicacdo 17 em que
cada referida montagem de rolos (311,312) ¢é constituida

por uma pluralidade de rolos individuais (311',312").

14. Aparelho de acordo com a reivindicacgdo 13, em
que a referida unidade de colocacao (310) compreende uma
primeira e uma segunda caixa (316,317), respectivamente,
associadas as referidas montagens de rolos (311,312),
cada uma das referidas caixas, primeira e segunda
(316,317) compreendem componentes de transmissao para
imporem um movimento rotativo a cada um dos rolos
(311',312') a volta do seu eixo, de modo a receberem os

referidos alimentos fatiados (11).

15. Aparelho de acordo com qualquer uma das
reivindicacdes 13 a 14, em que a referida pluralidade de

rolos individuais (311',312") sdo paralelos uns aos

11
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outros e estdo dispostos em suspensdo relativamente as

respectivas primeira e segunda caixas (316,317).

16. Aparelho como reivindicado em qualquer uma das
reivindicagdes 11 a 15, em qgue a referida unidade de
colocacédo, compreende adicionalmente meios para rodarem
cada montagem de rolos (311,312) a partir de uma posicgao
substancialmente horizontal adaptada para receber o0s
referidos alimentos fatiados (11) para uma pPOsSicao
inclinada relativamente a horizontal e adaptada para
libertar os referidos alimentos (11) para os ditos
recipientes (390).

17. Aparelho de acordo com a reivindicacgdo 16, em

que a referida unidade de colocacgao (310), compreende

- Uma primeira célula fotoeléctrica (331) que aponta
para os alimentos fatiados (11) e adaptada para detectar

a presenca dos referidos alimentos fatiados (11);

- Uma segunda célula fotoeléctrica adaptada para
detectar a presenga do referido recipiente (390) para o
qual ¢é destinado o grupo de alimentos fatiados (11)

presentes na base de suporte (400).

18. Aparelho de acordo com qualquer uma das
reivindicagdes 16 a 17, em qgue a referida unidade de
colocacéo (310) compreende uma segunda unidade de

controlo (500) adaptada:

- Para verificar a presenga dos referidos alimentos
fatiados (11) através da referida primeira célula
fotoeléctrica (331);

12
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- Para verificar a presencga dos referidos
recipientes (390) através da referida segunda célula

fotoeléctrica;

- Para operar os referidos meios para rodarem as
referidas montagens de rolos (311,312), de modo a
libertar os referidos alimentos fatiados (11) para dentro
dos ditos recipientes (390).

Lisboa, 11 de Junho de 2015.

13
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RESUMO

APARELHO PARA A COLOCAQAO DE ALIMENTOS FATIADOS EM
RECIPIENTES

Aparelho para a colocagao de alimentos fatiados (11)
em recipientes (390) gque compreende uma unidade principal
de transporte (20,91) e uma unidade secundaria de
transporte (50,150) a jusante da unidade principal. As
duas unidades sao adaptadas para transportarem alimentos
fatiados (11) provenientes de um posto de corte para um
posto de embalagem. Uma unidade de controlo (40) controla
os movimentos individuais e combinados das duas unidades
de transporte com base em pelo menos um parametro de
disposicéo (P1l,P2) introduzido através de uma interface
de utilizador (60) . O aparelho para colocacao de
alimentos fatiados (11) em recipientes (390) recebe estes
alimentos provenientes de um posto de corte através de um
posto de fornecimento (80,180) e provoca o respectivo
avanco para uma unidade de colocacado para disposigcao em
recipientes (310). Os recipientes (390) sdo entéo

encaminhados para um posto de embalagem.
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