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@ Resumen:

Dispositivo automatico y procedimiento de agarre de ob-
jetos penetrables, aplicable a placas de corcho natural.
El dispositivo comprende un conjunto de agarre (2) con
una placa (4) con unos agujeros (5) a través de los cuales
pasan una pluralidad de elementos punzantes (6) fijados
a un soporte (7) vinculado de manera mévil a la placa (4).
Unos medios de accionamiento (8) efectian movimientos
relativos de aproximacion entre dicho soporte (7) y la pla-
ca (4) para eyectar dichos elementos punzantes (6) y pe-
netrar un objeto (P) en cooperacion con un elemento de
apoyo con el fin de sujetar y retener por punzado dicho ob-
jeto (P), y movimientos de alejamiento para retraer dichos
elementos punzantes (6) con el fin de liberar dicho ob-
jeto (P) previamente sujetado. Un manipulador desplaza
el dispositivo. El procedimiento utiliza el dispositivo para
agarrar, retener por punzado y liberar objetos P de mane-
ra controlada automaticamente.
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DESCRIPCION

Dispositivo automdtico y procedimiento de agarre
de objetos penetrables, aplicable a placas de corcho
natural.

Campo de la técnica

La presente invencién se refiere a un dispositivo
automadtico y a un procedimiento de agarre de objetos
penetrables, aplicable a placas de corcho natural en
bruto de formas, tamafios y contornos irregulares, y
de aplicacién preferente, aunque no exclusiva, a ma-
quinas rebanadoras de placas de corcho.
Antecedentes de la invencién

Se conocen desde hace tiempo maquinas rebana-
doras de placas de corcho que badsicamente compren-
den una superficie de apoyo para soportar al menos
parte de una placa a cortar, y un 6rgano de corte dis-
puesto operativamente en relacién con dicha superfi-
cie de apoyo. El mencionado 6rgano de corte es usual-
mente en la forma de un disco cortante, tal como una
cuchilla o sierra circular accionada en giro por un mo-
tor. Un operario agarra manualmente la placa de cor-
cho y la desplaza sobre la superficie de apoyo, prime-
ro en una direccion de avance frente al lado de ataque
del disco de corte hasta hacer contacto con unos me-
dios de tope de guia dispuestos a una distancia del
organo de corte que determina la anchura de las reba-
nadas, y después en una direccion de corte presionan-
do la placa a lo largo de los medios de tope de guia y
contra el disco de corte hasta finalizar una rebanada.
A continuacion, el operario retira la placa del lado de
salida del 6rgano de corte y reinicia las operaciones
descritas frente al lado de ataque del 6rgano de cor-
te para efectuar la siguiente rebanada. Esto representa
un trabajo muy duro y peligroso para el operario dado
el tamafio y peso relativamente grande de las placas
de corcho y la manipulacién de las mismas en rela-
cién con el érgano de corte.

Se conoce otro tipo de maquinas rebanadoras en
los que un operario coloca la placa de corcho a cortar
sobre la superficie de apoyo y la desplaza sélo en la
citada direccién de avance hasta hacer contacto con
los medios de tope. A continuacién una barra de pre-
sién presiona la placa contra la superficie de apoyo
inmovilizdndola, y un carro mévil motorizado despla-
za el 6rgano de corte en una direccién paralela a los
medios de tope de guia hasta efectuar el corte de una
rebanada. Seguidamente, el carro mévil retorna el 6r-
gano de corte a la posicion inicial, la barra de presion
libera la placa y el operario la empuja de nuevo en la
direccién de avance hasta hacer contacto otra vez con
los medios de tope de guia, y asi sucesivamente hasta
llegar al ultimo corte, el cual, generalmente, deja una
porcion junto al segundo borde irregular trasero que
tiene una anchura insuficiente para constituir una re-
banada y que generalmente es lo bastante ancha para
constituir un desperdicio significativo.

En una solicitud de patente del actual solicitante,
presentada simultineamente con la presente solicitud,
se describe un aparato automdtico para la manipula-
cién y corte de objetos aplanados irregulares, aplica-
ble a placas de corcho natural en bruto de formas, ta-
maifios y contornos irregulares. El aparato comprende
uno o mds manipuladores robotizados adaptados para
agarrar una placa, desplazarla, girarla, orientarla y/o
sostenerla en una o varias posiciones adecuadas para
que sobre dicha placa sean realizadas automadticamen-
te unas operaciones por al menos un 6rgano de corte.
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Los mencionados manipuladores pueden ser dife-
rentes y estar dedicados a diferentes funciones, pero
cada uno de ellos necesita disponer de un dispositi-
vo automdtico de agarre capaz de agarrar uno de tales
objetos aplanados irregulares, retenerlo y liberarlo de
manera controlada.

Breve descripcion de la invenciéon

De acuerdo con un primer aspecto, la presen-
te invencién contribuye a cubrir la anterior necesi-
dad aportando un dispositivo automdtico de agarre
de objetos penetrables que comprende un conjunto
de agarre que incluye unos medios para penetrar al
menos uno de dichos objetos penetrables mediante al
menos un elemento punzante en cooperacién con al
menos un elemento de apoyo con el fin de sujetar y
retener por punzado dicho objeto, y unos medios para
liberar dicho objeto previamente sujetado.

El conjunto de agarre consiste basicamente en una
placa que tiene una superficie exterior enfrentada o
susceptible de ser enfrentada a dicho elemento de
apoyo, y una pluralidad de agujeros pasantes abier-
tos a través de la misma. Una pluralidad de corres-
pondientes elementos punzantes se hallan dispuestos
coaxialmente con dichos agujeros y fijados a un so-
porte vinculado de manera mévil a dicha placa. Unos
medios de accionamiento estdn dispuestos para efec-
tuar unos movimientos relativos de aproximacién y
alejamiento entre dicho soporte y la placa. Dado que
los elementos punzantes estan fijados al mencionado
soporte, un movimiento de aproximacién mutua del
soporte y la placa, denominado aqui movimiento de
eyeccion, ocasiona que dichos elementos punzantes
sobresalgan de dicha superficie exterior de la placa lo
suficiente para penetrar en uno de dichos objetos y su-
jetarlo y retenerlo por punzado, mientras que un mo-
vimiento de alejamiento mutuo del soporte y la placa,
0 movimiento de retraccion, ocasiona que los elemen-
tos punzantes se escondan por detras de la superficie
exterior de la placa, liberando con ello el objeto pre-
viamente sujetado.

En un ejemplo de aplicacion, el elemento de apo-
yo es una mesa de trabajo la cual estd asociada a un
dispositivo manipulador adaptado para desplazar con-
troladamente el conjunto de agarre en una, dos, o las
tres direcciones del espacio X, Y, Z. Eventualmen-
te, el manipulador estd adaptado ademds para girar
el conjunto de agarre alrededor de un eje Q normal
a la superficie de apoyo con el fin de, por ejemplo,
acercarlo al 6rgano de corte u otro emplazamiento en
una orientacién deseada o dar medio vuelta al objeto
agarrado.

Segin otro ejemplo de realizacién, al menos la
placa del conjunto de agarre es circular y estd dispues-
to para girar en una abertura circular de una superficie
de apoyo, con la superficie exterior de la placa enra-
sada con dicha superficie de apoyo. Unos medios de
accionamiento estan conectados al conjunto de agarre
para hacerlo girar un dngulo predeterminado en dicha
abertura circular con el fin de, por ejemplo, dar medio
giro al objeto agarrado respecto a un eje perpendicular
a la superficie de apoyo.

De acuerdo con un segundo aspecto, la presente
invencién aporta un procedimiento de agarre de ob-
jetos penetrables aplicable a placas de corcho natural
en bruto de formas, tamafios y contornos irregulares,
caracterizado porque comprende los pasos de eyectar
al menos un elemento punzante desde un conjunto de
agarre para penetrar al menos uno de dichos objetos
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penetrables en cooperacién con al menos un elemen-
to de apoyo, con el fin de sujetar y retener por pun-
zado dicho objeto, y retraer dicho elemento punzante
al conjunto de agarre para liberar dicho objeto previa-
mente sujetado.

Es evidente que con la incorporacion del dispositi-
vo y procedimiento de agarre de la presente invencion
aun dispositivo manipulador es posible agarrar, soste-
ner, trasladar, girar, orientar y liberar los objetos auto-
maticamente de manera controlada, segura y precisa,
como se comprenderd mejor a partir de la descripcién
que sigue.

Breve descripcion de los dibujos

Las anteriores y otras caracteristicas de la inven-
cién se hardn mds evidentes a partir de la siguiente
descripcion detallada de unos ejemplos de realizacién
de la invencién con referencia a los dibujos que la
acompafian, en los que:

la Fig. 1 representa una vista esquemadtica, en
planta superior, de un aparato para manipulacién y
tratamiento de placas de corcho que incorpora varios
dispositivos automaticos de agarre de objetos penetra-
bles de acuerdo con la presente invencion;

las Figs. 2A y 2B ilustran sendas vistas, en alzado
seccionado, de un ejemplo de realizacién de un con-
junto de agarre del dispositivo de la invencidn en una
posicion de pre-agarre y en una posicién de agarre de
un objeto penetrable, respectivamente;

las Figs. 3A y 3B ilustran sendas vistas en alzado
seccionado de otro ejemplo de realizacién de dicho
conjunto de agarre en una posicién de pre-agarre y en
una posicién de agarre de un objeto penetrable, res-
pectivamente;

la Fig. 4 representa una vista, en alzado secciona-
do, del conjunto de agarre de las Figs. 2A y 2B incor-
porando un puerto de acoplamiento para recibir una
pinza de un terminal de acoplamiento de unos medios
de desplazamiento del conjunto de agarre;

las Figs. 5 y 6 ilustran sendas vistas en seccién
transversal de otros dos ejemplos de realizacién de
placa tomadas por un plano paralelo a la superficie ex-
terior de la misma, segtn otras dos realizaciones del
conjunto de agarre;

las Figs. 7A 'y 7B son vistas en seccion transversal
lateral del conjunto de agarre de la Fig. 6 actuando en
la maquina rebanadora de placas de corcho segtn dos
modos de actuacion diferentes;

las Figs. 8A y 8B son vistas en seccidn transversal
lateral de un conjunto de agarre dotado de medios de
accionamiento para un movimiento circular, en una
posicion de pre-agarre y en una posicion de agarre,
respectivamente; y

la Fig. 9 es una vista inferior esquematica del con-
junto de agarre de las Figs. 8A y 8B.

Descripcion detallada de unos ejemplos de realiza-
cién

En relacién primeramente con la Fig. 1, se mues-
tra el dispositivo de la presente invencién incorporado
en un aparato de manipulacién y tratamiento de obje-
tos penetrables P, concretamente de manipulacién y
corte de placas de corcho natural en bruto de formas,
tamafios y contornos irregulares. El aparato compren-
de unas primera y segunda superficies de apoyo la,
1b para actuar como elementos de apoyo para los ob-
jetos P y unos medios de desplazamiento, tales como
uno o mas dispositivos manipuladores 3, 45, 50, cada
uno de los cuales incorpora un dispositivo automatico
de agarre de acuerdo con la presente invencién. Jun-
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to a un borde de la segunda superficie de apoyo 1b
esta dispuesto un érgano de corte 43, tal como un dis-
co de corte motorizado, montado para desplazarse en
ambos sentidos a lo largo de dicho borde.

Cada dispositivo automadtico de agarre estd forma-
do por un conjunto de agarre 2 que incluye unos me-
dios para penetrar al menos uno de dichos objetos P
mediante una pluralidad de elementos punzantes 6 en
cooperacion con un elemento de apoyo, que puede ser
una de las superficies de apoyo la, 1b, u otro elemen-
to, como se explicard mds abajo, con el fin de sujetar
y retener por punzado dicho objeto P, y unos medios
para liberar dicho objeto P previamente sujetado. El
conjunto de agarre 2 admite varias realizaciones, al-
gunas de las cuales se describen a continuacién.

En un ejemplo de realizacién mostrado en las
Figs. 2A, 2B y 4, dicho conjunto de agarre 2 com-
prende una placa 4 que tiene una superficie exterior
4a enfrentada, o susceptible de ser enfrentada a di-
cho elemento de apoyo la, 1b. La placa 4 tiene una
pluralidad de agujeros pasantes 5, paralelos entre si,
abiertos en dicha superficie exterior 4a. Un soporte
7, vinculado de manera mévil a la placa 4, tiene una
pluralidad de elementos punzantes 6 fijados al mismo,
estando dichos elementos punzantes 6 dispuestos coa-
xialmente con dichos agujeros pasantes 5. Para efec-
tuar unos movimientos relativos de aproximacién y
alejamiento entre dicho soporte 7 y la placa 4 en una
direccién paralela al eje de dichos agujeros pasantes
5 estdn dispuestos unos medios de accionamiento 8§,
por ejemplo, en la forma de un cilindro fluidodina-
mico. Preferiblemente, los citados agujeros pasantes
5 de la placa 4 tienen acoplados interiormente unos
casquillos de guifa 31 para el guiado de los elementos
punzantes 6.

Los citados medios de accionamiento 8§ estan dis-
puestos para efectuar un movimiento de eyeccién que
consiste en una aproximacién mutua del soporte 7 y
la placa 4 para ocasionar que dichos elementos pun-
zantes 6 sobresalgan de dicha superficie exterior 4a
de la placa 4 lo suficiente para penetrar en uno de
dichos objetos P y sujetarlo y retenerlo por punzado
(Fig. 2B). De manera similar, los medios de acciona-
miento 8 son capaces de efectuar y un movimiento de
retraccién que consiste en un alejamiento mutuo del
soporte 7 y la placa 4 para ocasionar que los elemen-
tos punzantes 6 se escondan por detrds de la superficie
exterior 4a de la placa 4, liberando con ello el objeto
P previamente sujetado (Fig. 2A).

La placa 4 y el soporte 7 estdn vinculados entre
si por unos medios de guiado rectilineo 9 que asegu-
ran una linealidad en los mencionados movimientos
de eyeccion y retraccion. Dichos medios de guiado
rectilineo 9 comprenden al menos una barra 10 fija-
da por uno de sus extremos a la placa 4 e insertada
a través de un manguito de gufa 11 fijado al soporte
7. En el otro extremo de dicha barra 10, el cual so-
bresale superiormente del manguito de guia 11, estd
fijado un tope de retraccién 12 que hace contacto con
el manguito de guia 11 en el limite del movimiento
de retraccién de los elementos punzantes 6. El citado
manguito de guia 11 incluye al menos un cojinete de
bolas lineal. También se ha previsto al menos un tope
de eyeccion 13 fijado al soporte 7 para hacer contacto
con la placa 4 (o fijado a la placa 4 para hacer contac-
to con el soporte 7) en el limite de dicho movimiento
de eyeccion de los elementos punzantes 6. Ventajosa-
mente, dicho tope 13 incorpora unos medios de regu-
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lacién, tales como un acoplamiento a rosca y una con-
tratuerca, para regular su extension desde el soporte 7
(o desde la placa 4) y con ello regular la longitud ma-
xima de eyeccion de los elementos punzantes 6.

Los medios de accionamiento 8 comprenden, al
menos, un cilindro fluidodinamico 8 controlado a tra-
vés de un sistema valvular (no representado) para
efectuar acciones de extension y contraccion.

En el ejemplo de realizacién mostrado en las Figs.
2A y 2B, el referido conjunto de agarre 2 esta conec-
tado a los medios de desplazamiento 3 a través del
soporte 7, y el cilindro fluidodindmico 8 estd conecta-
do operativamente por un lado al soporte 7 y por otro
lado a la placa 4. Durante el movimiento de eyeccion,
el sistema valvular estd adaptado para ser controlado
a un modo de escape libre con el fin de mantener el
cilindro fluidodindmico 8 inactivo mientras unos me-
dios de accionamiento, por ejemplo, unos medios de
accionamiento del manipulador 3, actdan en una di-
reccién normal al elemento de apoyo 1 para accionar
el movimiento de eyeccion por reaccion del objeto P
contra la placa 4, tal como se muestra en la Fig. 2B.

El conjunto de agarre 2 incluye ventajosamente
unos medios de amortiguacion dispuestos para ejer-
cer una fuerza de retencién sobre la placa 4 durante el
movimiento de eyeccidn, con el fin de crear una pre-
sién de aplastamiento del objeto P entre la placa 4 y
el elemento de apoyo 1. En el ejemplo ilustrado, di-
chos medios de amortiguacién comprenden uno o mas
amortiguadores 14 dispuestos entre el soporte 7 y la
placa 4, aunque el mismo efecto se puede conseguir,
por ejemplo, controlando el cilindro fluidodindmico 8
mediante una védlvula de estrangulacién del paso de
salida del mismo.

En otra ejemplo de realizacién mostrado en las
Figs. 3A y 3B, el conjunto de agarre 2 tiene bdsica-
mente los mismos elementos que en el ejemplo de
realizacién anterior, excepto en que aqui dicha placa
4 del conjunto de agarre 2 estd unida solidariamente a
una estructura 23 situada en el lado opuesto del sopor-
te 7, estando el conjunto de agarre 2 conectado a los
medios de desplazamiento 3 a través de dicha estruc-
tura 23. En este caso, el cilindro fluidodinamico 8 esta
conectado operativamente por una lado a la estructu-
ra 23 y por otro lado al soporte 7. En esta realizacién
los medios de guiado rectilineo 9 comprenden al me-
nos una barra 10 fijada por uno de sus extremos al
soporte 7 e insertada a través de un manguito de guia
11 fijado a la estructura 23 unida solidariamente a la
placa 4 y situada por encima del soporte 7. Aqui, la
propia placa 4 presiona al objeto P contra el elemento
de apoyo la por una fuerza ejercida por los medios de
desplazamiento 3.

En ambos ejemplos de realizacién precedentes, el
conjunto de agarre 2 incluye unos medios de detec-
cidén 15 adaptados para emitir una sefial eléctrica indi-
cativa de la presencia (o ausencia) de un cuerpo junto
la placa 4, con el fin de determinar si uno de dichos
objetos P estd sujetado o no por el conjunto de agarre
2. Tales medios de deteccién 15 comprenden al me-
nos un detector 6ptico, aunque podrian comprender,
alternativamente, otros dispositivos de deteccion, ta-
les como al menos un microrruptor electromecanico.

Con referencia de nuevo a la Fig. 1 se muestran
unos primer, segundo y tercer dispositivos manipula-
dores 3, 45, 50 dedicados a diferentes usos y dotados
de conjuntos de agarre 2 con variaciones especificas.
Por ejemplo, el primer dispositivo manipulador 3 es-
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ta adaptado para agarrar mediante el correspondiente
conjunto de agarre 2 un objeto P dispuesto aleatoria-
mente sobre la primera superficie de apoyo 1a, despla-
zarlo controladamente hasta la segunda superficie de
apoyo 1b y disponerlo en una posicién y orientacion
predeterminadas para transferirlo al segundo manipu-
lador 45, o al tercer dispositivo manipulador 50. EI se-
gundo manipulador estd dedicado a agarrar el objeto P
transferido por el primer dispositivo manipulador 3 y
desplazarlo sucesivamente para situarlo en interferen-
cia con el 6rgano de corte 43 para obtener sucesivas
rebanadas del objeto P. Para efectuar un tdltimo corte,
el segundo manipulador 45 transfiere lo que queda del
objeto P al tercer manipulador 50, éste hace un medio
giro al objeto P respecto a un eje Q perpendicular a
la superficie de apoyo, y el segundo manipulador 45
agarra de nuevo el objeto P y lo avanza hasta la tra-
yectoria del 6rgano de corte 43.

Para ello, el primer dispositivo manipulador 3
comprende unos medios de accionamiento dispuestos
en un portico para trasladar dicho conjunto de agarre
2 (lineas de trazos de la Fig.1) en las tres direcciones
del espacio X, Y, Z, siendo la direccién Z normal a
dicha primera superficie de apoyo la. Dicho dispositi-
vo manipulador 3 comprende, también, unos medios
de accionamiento dispuestos para girar dicho conjun-
to de agarre 2 respecto a un eje Q perpendicular a la
primera superficie de apoyo la. El primer dispositi-
vo manipulador 3 incorpora un conjunto de agarre de
acuerdo con cualquiera de las variantes mostradas en
las Figs. 2A-2B y 3A-3B.

Segtin otro ejemplo de realizacién mostrado en la
Fig. 4, el conjunto de agarre 2 comprende un puerto
de acoplamiento 17, al propio tiempo que el primer
dispositivo manipulador 3 comprende un terminal de
acoplamiento 16 configurado y accionado para conec-
tarse automdticamente a, y desconectarse automadtica-
mente de, dicho puerto de acoplamiento 17 del con-
junto de agarre 2. El terminal de acoplamiento 16 del
citado primer dispositivo manipulador 3 comprende,
al menos, una pinza 18 accionada por un dispositivo
fluidodindmico y provista de unos brazos 19 adapta-
dos para acoplarse a, y desacoplarse de, unos elemen-
tos estaticos 20 fijados en el puerto de acoplamiento
17 del conjunto de agarre 2. El cilindro fluidodina-
mico 8 de accionamiento de los movimientos relati-
vos entre el soporte 7 y la placa 4 estd incorporado
al terminal de acoplamiento 16 del primer dispositi-
vo manipulador 3, y en un extremo activo del cilin-
dro fluidodindmico 8 esta dispuesto un dispositivo de
acoplamiento automatico 21 adaptado para acoplarse
a, y desacoplarse de, un miembro estdtico 22 fijado
a la placa 4 o al soporte 7. Este dispositivo de aco-
plamiento automadtico 21 incluye preferiblemente un
electroimén 21 que esté fijado en el extremo activo del
cilindro fluidodindmico 8 por medio de una rétula 30.
Ventajosamente, el referido terminal de acoplamien-
to 16 del primer dispositivo manipulador 3 incorpora,
también, los citados medios de deteccion 15. De este
modo no es necesaria ninguna conexion eléctrica ni
fluidodindmica entre el manipulador 3 y el conjunto
de agarre 2.

El conjunto de agarre 2 incluye opcionalmente
unos alojamientos de descanso 24, autocentrantes,
adaptados para recibir unos extremos correspondien-
tes de unos puntales de soporte 25 estacionarios y dis-
puestos en un banco de conjuntos de agarre 2 previsto
para estacionar varios conjuntos de agarre al alcance
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del primer dispositivo manipulador 3, incluyendo el
dispositivo manipulador 3 dicho terminal de acopla-
miento 16, y cada conjunto de agarre 2 uno de dichos
puertos de acoplamiento 17, por lo que el primer dis-
positivo manipulador 3 es capaz de ser controlado por
unos medios electrénicos de control para tomar selec-
tiva y automadticamente uno cualquiera de los conjun-
tos de agarre 2 existentes en dicho banco, y de dejarlo
de nuevo en él.

La placa 4 y el soporte 7 del conjunto de agarre 2
pueden comprender, en al menos un lado de su contor-
no, unas respectivas escotadura (no mostradas) para
permitir la entrada de unos medios de asido para una
transferencia del objeto P desde el conjunto de agarre
2 a dichos medios de asido.

Aunque el anterior sistema de acoplamiento auto-
madtico se ha descrito en relacién con el conjunto de
agarre 2 del ejemplo de realizacién de las Figs. 2A 'y
2B, un sistema similar puede implantarse con el con-
junto de agarre 2 del ejemplo de realizacion de las
Figs. 3A y 3B. También es evidente que como ele-
mento de apoyo se puede utilizar cualquier superficie
o elemento diferente de las primera y segunda super-
ficies de apoyo la'y 1b mostradas en la Fig. 1.

El segundo dispositivo manipulador 45 (Fig. 1)
comprende, por ejemplo, un pdrtico de dos ejes X, Z,
e incorpora un conjunto de agarre 2 alargado del cual
se muestran en seccion transversal dos ejemplos de
realizacién en las Figs. 5 y 6. El conjunto de agarre
2 de la Fig. 5 es esencialmente igual al descrito en
relacién con las Figs. 2A y 2B o Figs. 3A, 3B, e in-
cluye una placa 4 similar a la descrita més arriba pe-
ro que incorpora ademds una pluralidad de segundos
elementos punzantes 27 transversales, retréctiles, dis-
puestos para sobresalir desde un lado de su contorno,
en un plano substancialmente perpendicular a los pri-
meros elementos punzantes 6, para penetrar lateral-
mente en uno de los objetos P con el fin de sujetar-
lo y retenerlo por punzado. Una placa expulsora 32
estd dispuesta paralelamente a dicho lado de la pla-
ca 4 y tiene unas aberturas 33 a través de las cuales
pasan dichos segundos elementos punzantes 27. Esta
placa expulsora 32 estd conectada a unos medios de
accionamiento 29, en la forma de unos pequefios ci-
lindros fluidodindmicos, dispuestos para desplazar la
placa expulsora 32 con el fin de liberar dicho obje-
to P previamente sujetado. En la Fig. 5, los segundos
elementos punzantes se muestran eyectados.

Para eyectar y retraer dichos segundos elementos
punzantes 27, la placa 4 del conjunto de agarre 2 tiene
asociados unos medios de accionamiento. En el ejem-
plo mostrado en la Fig. 5, cada uno de los segundos
elementos punzantes 27 estd montado en el vastago de
un pequeiio cilindro fluidodindmico 28, aunque igual-
mente todos los elementos punzantes 27 podrian estar
fijados a un soporte (no mostrado) desplazable res-
pecto a la placa 4 y unido a unos medios de acciona-
miento. Los segundos elementos punzantes 27 pueden
estar dispuestos para sobresalir de la placa 4 en dife-
rentes direcciones comprendidas substancialmente en
dicho plano perpendicular a los elementos punzantes

En el ejemplo de realizacién de la Fig. 6, los se-
gundos elementos punzantes 27 de la placa 4 del con-
junto de agarre 2 son fijos y sobresalen desde al me-
nos un lado del contorno de la placa 4, paralelos entre
si y en un plano substancialmente perpendicular a los
primeros elementos punzantes 6. Los segundos ele-
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mentos punzantes 27 son capaces de penetrar lateral-
mente en uno de los objetos P con el fin de sujetarlo
y retenerlo por punzado. También aqui estd incluida
una placa expulsora 32 conectada a unos medios de
accionamiento 29.

En la Fig. 7A se muestra un conjunto de agarre 2
como es descrito en la Fig. 6 incorporado, por ejem-
plo, al segundo dispositivo manipulador 45 y agarran-
do un objeto P mediante los primeros elementos pun-
zantes 6 para desplazarlo intermitentemente en rela-
cién con el 6rgano de corte 43. Una barra de presion
44 esta accionada para sujetar el objeto P en posicién
contra la segunda superficie de apoyo 1b junto al 6r-
gano de corte 43 mientras éste corta una rebanada R.
Tal como se ha explicado mds arriba, para efectuar un
ultimo corte, el segundo manipulador 45 transfiere lo
que queda del objeto P al tercer manipulador 50, éste
hace un medio giro al objeto P respecto a un eje Q
perpendicular a la superficie de apoyo, y el segundo
manipulador 45 agarra de nuevo el objeto P y lo avan-
za hasta la trayectoria del 6rgano de corte 43. Debido
a que lo que queda del objeto P es demasiado estrecho
para sujetarlo por la parte superior, el mismo conjunto
de agarre 2 lo sujeta lateralmente mediante los segun-
dos elementos punzantes 27, como se muestra en la
Fig. 7B, para cortar un borde residual B. Ademds de
la placa expulsora 32 arriba descrita, a la placa 4 esta
asociado al menos un actuador lineal 34 susceptible
de ser accionado para empujar la tltima rebanada del
objeto P alejandola de la placa expulsora 32 con el fin
de hacerlo caer por el borde de la segunda superficie
soporte 1b.

Hay que hacer constar que el segundo dispositivo
manipulador 45 igualmente puede incorporar un por-
tico de tres ejes de desplazamiento X, Y, Z y un eje de
giro Q perpendicular a la superficie de apoyo.

En las Figs. 8A-8B y 9 se muestra el tercer dispo-
sitivo manipulador 50, el cual incorpora el conjunto
de agarre 2 de acuerdo con otro ejemplo de realiza-
cion de la invencion, en el que al menos la placa 4
es circular, y estd dispuesta para girar en una abertu-
ra circular 35 de una superficie de apoyo, tal como la
segunda superficie de apoyo 1b, mostrada en la Fig.
1, en relacién con la cual trabajan los conjuntos de
agarre 2 de los primer y segundo dispositivos mani-
puladores 3, 45. La superficie exterior 4a de la placa 4
estd enrasada con dicha superficie de apoyo 1b. En es-
te conjunto de agarre 2, la placa 4 estd unida solidaria-
mente a una estructura 23 situada en el lado opuesto
del soporte 7 portador de los elementos punzantes 6, y
el cilindro fluidodindmico 8 est4 conectado operativa-
mente por un extremo a la estructura 23 y por el otro al
soporte 7 para retraer los elementos punzantes 6 (Fig.
8A) o eyectarlos (Fig. 8B). En este caso, el elemento
de apoyo que coopera en la accién de agarre por pun-
zado es la placa 4 del elemento de agarre 2 del primer
o segundo dispositivo manipulador 3, 45 dispuesto en
una posicion adecuada. El desplazamiento del soporte
7 respecto a la placa 4 estd guiado por unos medios de
guiado rectilineo 9 y el giro del conjunto de agarre 2
estd guiado por uno o mas rodamientos 37.

Como muestra mejor la Fig. 9, para hacer girar
el conjunto de agarre 2 un dngulo predeterminado en
dicha abertura circular 35 de la segunda superficie de
apoyo 1b estan incorporados unos medios de acciona-
miento 36 que comprenden, de acuerdo con el ejem-
plo de construccién mostrado, un cilindro fluidodina-
mico 36 dispuesto para desplazar una pieza que lleva

5
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una cremallera 38 engranada con un pifién 39 soli-
dario de la estructura 23. La pieza que lleva la cre-
mallera 38 estd guiada mediante una guia lineal 40 y
tiene unos topes de final de carrera 41 de extension
regulable para ajustar con exactitud el dngulo girado
por el conjunto de agarre 2 en la abertura circular 35.
Los mencionados topes de final de carrera 41 incor-
poran unos correspondientes interruptores de final de
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carrera. Preferiblemente, en las posiciones de final de
carrera estdn dispuestos unos amortiguadores 42.
Debe entenderse que las realizaciones que aqui
se describen son para efectos ilustrativos solamente y
que, a la luz de las mismos, las personas expertas en la
materia podran sugerir varias modificaciones o cam-
bios sin salirse del alcance de la presente invencién
segun esta definido en las reivindicaciones adjuntas.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo automadtico de agarre de objetos pe-
netrables, aplicable a placas de corcho natural en bru-
to de formas, tamafios y contornos irregulares, del tipo
que comprende un conjunto de agarre (2) que incluye
unos medios para penetrar al menos uno de dichos ob-
jetos penetrables (P) mediante al menos un elemento
punzante (6) en cooperacioén con al menos un elemen-
to de apoyo (la, 1b) con el fin de sujetar y retener por
punzado dicho objeto (P), y unos medios para liberar
dicho objeto (P) previamente sujetado, caracterizado
porque dicho conjunto de agarre (2) comprende una
placa (4) que tiene una superficie exterior (4a) enfren-
tada o susceptible de ser enfrentada a dicho elemen-
to de apoyo (la, 1b), que es al menos uno, con una
pluralidad de agujeros pasantes (5) a través de dicha
placa (4), un soporte (7) vinculado de manera mdvil
a la placa (4), y una pluralidad de correspondientes
elementos punzantes (6) dispuestos coaxialmente con
dichos agujeros pasantes (5) y fijados a dicho soporte
(7); y unos medios de accionamiento (3, 8) dispues-
tos para efectuar unos movimientos relativos de apro-
ximacién y alejamiento entre dicho soporte (7) y la
placa (4) en una direccion paralela al eje de dichos
agujeros pasantes (5).

2. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacién
1, caracterizado porque dichos medios de acciona-
miento (3, 8) estdn dispuestos para efectuar un movi-
miento de eyeccidén que comprende una aproximacién
mutua del soporte (7) y la placa (4) para ocasionar que
dichos elementos punzantes (6) sobresalgan de dicha
superficie exterior (4a) de la placa (4) lo suficiente pa-
ra penetrar en uno de dichos objetos (P) y sujetarlo y
retenerlo por punzado; y un movimiento de retraccién
que comprende un alejamiento mutuo del soporte (7)
y la placa (4) para ocasionar que los elementos pun-
zantes (6) se escondan por detras de la superficie ex-
terior (4a) de la placa (4), liberando con ello el objeto
(P) previamente sujetado.

3. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacién
2, caracterizado porque comprende unos medios de
guiado rectilineo (9) que vinculan entre si la placa (4)
y el soporte (7) asegurando una linealidad en los men-
cionados movimientos de eyeccion y retraccion.

4. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacién
3, caracterizado porque dichos medios de acciona-
miento (8) comprenden al menos un cilindro fluidodi-
ndmico (8) controlado a través de un sistema valvular
para accionar los movimientos de eyeccion y retrac-
cién.

5. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacién
4, caracterizado porque el soporte (7) estd fijado a
un elemento activo de unos medios de desplazamien-
to y/o giro (3, 45, 50) para la conexién del conjunto
de agarre (2) a dichos medios de desplazamiento y/o
giro (3, 45, 50), y el cilindro fluidodindmico (8) esta
conectado operativamente al soporte (7) y a la placa
4).

6. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacion 4,
caracterizado la placa (4) del conjunto de agarre (2)
estd unida solidariamente a una estructura (23) situa-
da en el lado opuesto del soporte (7), estando dicha
estructura (23) fijada a un elemento activo de unos
medios de desplazamiento y/o giro (3, 45, 50) para la
conexién del conjunto de agarre (2) a dichos medios
de desplazamiento y/o giro (3, 45, 50), estando el ci-
lindro fluidodindmico (8) conectado operativamente a
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la estructura (23) y al soporte (7).

7. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacién
5, caracterizado porque comprende unos medios de
amortiguacion dispuestos entre el soporte (7) y la pla-
ca (4) para ejercer una fuerza ’de retencién sobre la
placa (4) durante el movimiento de eyeccidn con el
fin de crear una presién de aplastamiento del objeto
(P) entre la placa (4) y el elemento de apoyo (1a, 1b).

8. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacion
7, caracterizado porque, durante el movimiento de
eyeccion, dicho sistema valvular estd adaptado para
ser controlado a un modo de escape libre con el fin
de mantener el cilindro fluidodindmico (8) inactivo
mientras unos medios de accionamiento empujan el
conjunto de agarre (2) hacia el elemento de apoyo (1a,
1b) para accionar el movimiento de eyeccién por re-
accion del objeto (P) contra la placa (4).

9. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacién
4, caracterizado porque el conjunto de agarre (2) in-
cluye unos medios de deteccion (15) adaptados para
emitir una sefal eléctrica indicativa de la presencia o
ausencia de un cuerpo junto la placa (4), con el fin de
determinar si uno de dichos objetos (P) estd sujetado
0 no por el conjunto de agarre (2).

10. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacion
4, caracterizado porque dicho elemento de apoyo
(1a, 1b) estd constituido por una superficie de apo-
yo a la que estd asociado un dispositivo manipulador
(3, 45) adaptado para desplazar controladamente di-
cho conjunto de agarre (2).

11. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacion
10, caracterizado porque dicho dispositivo manipu-
lador (3, 45) comprende unos medios de acciona-
miento dispuestos para trasladar dicho conjunto de
agarre (2) en al menos una de las tres direcciones del
espacio (X, Y, Z), siendo la direccién (Z) normal a
dicha superficie de apoyo (la, 1b).

12. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacion
10 u 11, caracterizado porque dicho dispositivo ma-
nipulador (3, 45) comprende unos medios de acciona-
miento dispuestos para girar dicho conjunto de agarre
(2) al menos respecto a un eje (Q) perpendicular a la
superficie de apoyo (la, 1b).

13. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacion
10, caracterizado porque el conjunto de agarre (2)
comprende un puerto de acoplamiento (17), y el dis-
positivo manipulador (3) comprende un terminal de
acoplamiento (16) configurado y accionado para co-
nectarse automadticamente a, y desconectarse automa-
ticamente de, dicho puerto de acoplamiento (17) del
conjunto de agarre (2).

14. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacién
13, caracterizado porque dicho terminal de acopla-
miento (16) del dispositivo manipulador (3) incorpora
el cilindro fluidodindmico (8) de accionamiento de los
movimientos relativos entre el soporte (7) y la placa
(4), estando dispuesto en un extremo activo del cilin-
dro fluidodindmico (8) un dispositivo de acoplamien-
to automadtico (21) adaptado para acoplarse a, y desa-
coplarse de, un miembro estético (22) fijado a la placa
(4) o al soporte (7).

15. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacién
14, caracterizado porque dicho dispositivo de aco-
plamiento automdtico (21) incluye un electroimén
210).

16. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacion
1, caracterizado porque la placa (4) de dicho conjun-
to de agarre (2) incluye una pluralidad de segundos
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elementos punzantes (27) sobresalientes o suscepti-
bles de sobresalir por accionamiento fluidodindmico
desde al menos un lado de su contorno, en un plano
substancialmente perpendicular a los elementos pun-
zantes (6), para penetrar lateralmente en uno de los
objetos (P) con el fin de sujetarlo y retenerlo por pun-
zado, y al menos una placa expulsora (32) dispues-
ta paralelamente a dicho lado de la placa (4) y con
unas aberturas (33) a través de las cuales pasan di-
chos segundos elementos punzantes (27), estando di-
cha placa expulsora (32) conectada a unos medios de
accionamiento (34) dispuestos para desplazar la placa
expulsora (32) con el fin de liberar dicho objeto (P)
previamente sujetado.

17. Dispositivo, de acuerdo con la reivindicacién
4, caracterizado porque al menos la placa (4) del
conjunto de agarre (2) es circular y estd dispuesta pa-
ra girar en una abertura circular (35) de una superficie
de apoyo (1a, 1b), con la superficie exterior (4a) de la
placa (4) enrasada con dicha superficie de apoyo (1a,
1b), estando unos medios de accionamiento (36) co-
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nectados al conjunto de agarre (2) para hacerlo girar
un dngulo predeterminado en dicha abertura circular
(35) respecto a un eje perpendicular a la superficie de
apoyo (la, 1b).

18. Procedimiento de agarre de objetos penetra-
bles aplicable a placas de corcho natural en bruto de
formas, tamafios y contornos irregulares, caracteri-
zado porque comprende los pasos de:

eyectar al menos un elemento punzante (6) desde
un conjunto de agarre (2) utilizando unos medios de
accionamiento (3, 8) y unos medios de guiado rectili-
neo (9) para penetrar al menos uno de dichos objetos
penetrables (P) con dicho elemento punzante (6) en
cooperacién con al menos un elemento de apoyo (la,
1b), con el fin de sujetar y retener por punzado dicho
objeto (P); y

retraer dicho elemento punzante (6) al conjunto de
agarre (2) utilizando dichos medios de accionamiento
(3, 8) y dichos medios de guiado rectilineo (9) para
liberar dicho objeto (P) previamente sujetado.
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