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DESCRIPCION

Unidad de alimentacién de cortes de envases para una maquina envasadora y provista con elemento de referencia
de la posicién

CAMPO TECNICO

La invencién se refiere a una unidad de alimentacién de cortes de envases para una maquina envasadora.

TECNICA ANTERIOR

Una maquina envasadora pliega cortes de envases alrededor de productos que deben embalarse o pliega cortes de
envases para obtener paquetes vacios disefiados para alojar posteriormente, en el interior, productos que deben
empaquetarse. Como consecuencia, una maquina envasadora comprende generalmente una unidad de
alimentacién de cortes de envases, que aloja una pila de cortes de envases en una tolva y permite recuperar cortes
de envases individuales, uno detrds de otros, desde un fondo de la pila (dispuestos en la zona de una abertura de
captura de la tolva) para dirigir los cortes de envases individuales hacia la linea de plegamiento.

En la zona de la abertura de captura, la tolva tiene elementos de retencién, que cumplen la funcién de proporcionar
soporte para los cortes de envases dispuestos dentro de la tolva, para prevenir que los cortes de envases salgan de
una manera descontrolada. Para extraer un corte de envase desde la abertura de captura de la tolva, (al menos) un
cabezal de sujecién por succién engancha el corte de envase y tira del corte de envase con un movimiento que
permite que los bordes del corte de envase se deslice fuera de los elementos de retencién; durante las operaciones
de recuperacion, el corte de envase se deforma generalmente de forma ligera para facilitar la extraccién de sus
bordes fuera de los elementos de retencién.

Las maquinas envasadoras modernas estan cometidas cada vez con mayor frecuencia a un cambio de formato, a
saber, a una serie de intervenciones técnicas destinadas a ajustar la produccién de los envases a un formato
(tamafio) diferente; en otras palabras; para cambiar desde la produccién de paquetes con un tamafio (formato) dado
a la produccién de paquetes con un tamafio (formato) diferente, los operarios deben actuar sobre diferentes partes
de la maquina envasadora para adaptarlas al nuevo tamafio (formato). Para cambiar el tamafio (formato) de los
paquetes, es necesario, obviamente, utilizar cortes de envases con un tamafio (formato) diferente y, por lo tanto, la
tolva de la unidad de alimentacién debe ajustarse para contener y dispensar cortes de envases que tienen un
tamafio (formato) diferente.

Las operaciones de cambio de formato sometidas por una tolva de cortes de envases requieren particularmente
mucho tiempo y son complicadas, puesto que el ajuste preciso de la posicién de los elementos de retencién en la
zona de abertura de captura requiere numerosos intentos; en efecto, la posicién de los elementos de retencién debe
ser el resultado de un compromiso complicado entre la necesidad de retener adecuadamente la pila de cortes de
envases dentro de la tolva (por lo tanto, evitando que, mientras se retira un corte de envase, se retiren, ademas,
accidentalmente uno més envases adyacentes) y la necesidad de no dafiar (abolladura o rasgufio) los bordes del
corte de envase, al recuperarlo. En efecto, los elementos de retencién deben proyectarse suficientemente dentro de
la abertura de captura para retener adecuadamente la pila de cortes de envases dentro de la tolva, pero no se
pueden proyectar demasiado dentro de la abertura de captura para no dafiar los bordes del corte de envase durante
las operaciones de recuperacién.

La patente US 7594646 B2 promulga el preambulo de la reivindicacién 1 y describe una estacién de alimentacion
para transporte y posicionamiento de una pila de envases de cartén y un almacén que recibe envases de cartén
desde la tolva. El almacén comprende un mecanismo detector, que incluye un sensor de control y un sensor de
alarma montados en la proximidad de los envases de cartén en la estacién de alimentacién, y un procesador que, de
acuerdo con una condicién sefializada por el mecanismo detector, controla la velocidad a la que las cintas de avance
avanzan una cola de envases de cartén hacia el almacén.

DESCRIPCION DE LA INVENCION

El objeto de la invencién es proporcionar una unidad de alimentacién de cortes de envases para una maquina
envasadora, dicha unidad de alimentacién que permite realizar un cambio de formato de una manera muy rapida,
asegurando al mismo tiempo una retencién ideal de los cortes de envases (a saber, asegurando que los bordes de
los cortes de envases no se dafien de ninguna manera durante las operaciones de recuperacién).

De acuerdo con la invencién, se proporciona una unidad de alimentacién de cortes de envases para una maquina
envasadora, de acuerdo con las reivindicaciones anexas.

Las reivindicaciones anexas describen realizaciones de la invencién y forman una parte integral de la descripcién.
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BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La invencién se describird ahora con referencia a los dibujos que se acompafian, que muestran una realizacién no-
limitadora de la misma.

La figura 1 es una vista en planta de un corte de envase utilizado para fabricar un paquete disefiado para contener
un grupo de capsulas de café.

La figura 2 es una vista en plata de tres cortes de envases diferentes que se solapan entre si.

La figura 3 una vista en perspectiva trasera de una unidad de alimentaciéon de cortes de envases para una maquina
envasadora y que contiene una pila de cortes de envases.

La figura 4 es una vista en perspectiva frontal de la unidad de alimentacién de la figura 3 y que contiene la pila de
cortes de envases.

La figura 5 es una vista en perspectiva trasera de una tolva de la unidad de alimentacién de la figura 3 sin la pila de
cortes de envases.

Las figuras 6, 7 y 8 son una vista en perspectiva trasera, una vista en perspectiva delantera y una vista frontal, de
una parte de la tolva de la figura 5.

La figura 9 es una vista en perspectiva trasera de un detalle de la figura 7.

La figura 10 es una vista en perspectiva trasera de la unidad de alimentacién 3 sin la pila de cortes de envases y con
un cuerpo de soporte en una posicidén de sustitucién; y

La figura 11 es una vista en perspectiva trasera diferente de la unidad de alimentacién de la figura 3 sin la pila de
cortes de envases.

REALIZACIONES PREFERIDAS DE LA INVENCION

En la figura 1, el nUmero 1 indica, como un conjunto, un corte de envase utilizado para fabricar un paquete disefiado
para contener un grupo de capsulas de café.

El corte de envase 1 comprende dos lineas de pliegue longitudinales 2 (pre-debilitadas) y una pluralidad de lineas de
pliegue transversales 3 (pre-debilitadas), que definen, entre las dos lineas de pliegue longitudinales 2, un panel 4
que forma una pared superior del paquete, un panel 5 que forma una pared trasera del paquete, un panel 6 que
forma una pared inferior del paquete y un panel 7 que forma una pared frontal del paquete. Sobre los lados opuestos
del panel 5 existen dos paneles 8, que forman paredes laterales y estan conectados al panel 5 por las dos lineas de
pliegue longitudinales 2. Los paneles 4 y 5 tienen una abertura de extraccién de la cépsula de café, que esta
normalmente cerrada por una tapa articulada 9.

El corte de envase comprende dos aletas 10, que estan conectadas a una linea de pliegue longitudinal 2, y dos
aletas 11, que estén conectadas a la otra linea de pliegue longitudinal 2 sobre el lado opuesto con relacién a las
aletas 10; en particular, dos aletas 10 y 11 estan dispuestas en extremos opuestos del panel 6 y estdn conectadas al
panel 6 por las dos lineas de pliegue longitudinales 2, mientras que las otras dos aletas 10 y 11 estan dispuestas en
extremos opuestos del panel 7 y estdn conectadas a panel 7 por las dos lineas de pliegue longitudinales 2. Las
aletas 10 delimitan, entre si, un espacio vacio con una forma triangular, que tiene un vértice 12 en la zona de una
linea de pliegue longitudinal 2.

De acuerdo con la figura 2, existen cortes de envases 1 (todos los cuales tienen la misma conformacién, a saber, la
misma disposicidén de paneles y aletas) con diferentes formatos (a saber, diferentes tamafios), para fabricar
paquetes correspondientes que tienen menores o mayores dimensiones (a saber, destinadas a contener un nimero
diferente de capsulas y/o con un tamafio diferente). Todos los cortes de envases 1 con un formato diferente (tamafio
diferente) se pueden solapar unos sobre los otros utilizando los vértices 12 correspondientes como posicién de
referencia, a saber, manteniendo siempre los vértices 12 correspondientes en la misma posicién (como se muestra
en la figura 2). En otras palabras, todos los cortes de envases 1 con un formato diferente (tamafio diferente) se
pueden solapar unos sobre los otros alineando los vértices 12 entre si, para que los vértices 12 estén en la misma
posicién (como se muestra en la figura 2).

En la figura 3, el numero 1 indica, como un conjunto, una unidad de alimentacién 13 de cortes de envases para
alimentar cortes de envases 1 a una méquina envasadora disefiada para envasar capsulas de café. En particular, la
maquina envasadora comprende una unidad de alimentacién 13, que recupera cortes de envases 1 individuales
desde una pila de cortes de envases 1, una unidad de envasado, que recibe cortes de envases 1 individuales desde
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la unidad de alimentacién 13 y pliega los cortes de envases 1 para formar paquetes vacios y abiertos (a saber, que
tienen la pared superior elevada con relacién al resto del paquete), una unidad de llenado, donde brazos robéticos
insertan capsulas de café individuales dentro de los paquetes abiertos, y una unidad de cierre, donde los paquetes
llenos son cerrados (a saber, se provoca que la pared superior descanse contra y sea encolada con el resto del
paquete).

De acuerdo con la figura 3, la unidad de alimentacién 13 comprende un bastidor 14, que descansa sobre el suelo por
medio de patas, y una tolva 15, que esta soportada por el bastidor 14, esta disefiada para contener una pila de
cortes de envases 1 y tiene una abertura de captura 16 (visible, por ejemplo, en la figura 5), a través de la cual se
puede recuperar un corte de envase 1 cada vez desde la pila de cortes de envases 1. Ademés, la unidad de
alimentacién 13 comprende un transportador 17, que esta soportado por el bastidor 14 y mueve los cortes de
envases 1 a lo largo de una trayectoria de movimiento recto y horizontal P, que termina en la tolva 15; la trayectoria
de movimiento P podria estar también inclinada con relacién a la horizontal para tener una inclinacién (pequefia o
grande) orientada hacia la tolva 15, de manera que la gravedad tiende a mover los cortes de envases 1 hacia la
tolva 15. Finalmente, la unidad de alimentacién 13 comprende un dispositivo de captura (no mostrado), que esta
dispuesto en la zona de la abertura de captura 16 de la tolva 15 para acoplar, en uso, la abertura de captura 16 para
recuperar cortes de envases 1 individuales desde la pila unos detras de los otros y alimentar los cortes de envases 1
hacia la unidad de envase.

El dispositivo de captura (no mostrado) comprende un tambor giratorio que gira alrededor de un eje central de su y al
menos un cabezal de retencidn por succién, que esta soportado por el tambor para moverse ciclicamente a lo largo
de una trayectoria cerrada y a través de una estacién de retencidén, donde el cabezal de retencién se acopla con la
abertura de captura 16 de la tolva 15 para recuperar el corte de envase 1, y a través de una estacioén de liberacién
siguiente, donde el cabezal de retencién alimenta el corte de envase 1 hasta la unidad de envase. Puesto que (como
se describe mejor a continuacién) las dimensiones de la abertura de captura 16 son menores que las dimensiones
de un corte de envase 1 (para retener, en ausencia del dispositivo de captura, los cortes de envases 1 dentro de la
tolva 15), un envase 1 tiene que deformarse elasticamente para ser extraido desde la abertura de captura 16 de la
tolva 15.

La tolva 15 comprende una pared de contencidén plana 18 con una forma rectangular (dispuesta aproximadamente
perpendicular a la trayectoria de movimiento P), que tiene, en el centro, un agujero pasante 19 (mejor visible en las
figuras 5, 6 y 7), que tiene dimensiones que son mayores que las dimensiones de los cortes de envases 1, de
manera que los cortes de envases 1 pueden pasar a través del agujero 19 con una holgura dada (relativamente
grande). De acuerdo con las figuras 6-9, la tolva 15 comprende una pluralidad de soportes de apoyo 20, que estén
disefiados para soportar (por todos los lados) la pila de cortes de envases 1, estan dispuestos alrededor del agujero
19 y estdn montados sobre la pared de contencién 18; en otras palabras, los soportes de apoyo 20 definen un canal
que pasa a través del agujero 19 y aloja la pila de cortes de envases 1 con una holgura minima. Ademas, la tolva 15
comprende una pluralidad de dientes de retencién 21 y 22, que se proyectan dentro de la abertura de captura 16
para prevenir que los cortes de envases 1 se salgan y se monten sobre la pared de contencién 18; en otras
palabras, los dientes de retencién 21 y 22 se extienden dentro de la abertura de captura 16 para reducir la seccidén
de paso de la abertura de captura 16 y retener los cortes de envases 1 de la pila dentro de la tolva 15. Por lo tanto,
los dientes de retencidén 21 y 22 permiten que la abertura de captura 16 alcance dimensiones que sean menores que
las dimensiones de un corte de envase 1 para retener, en ausencia de la accion del dispositivo de captura, los cortes
de envases 1 dentro de la tolva 15. De acuerdo con una realizacién preferida, los dientes de retencién 21 y 22 estan
montados sobre los soportes de apoyo 20 que, a su vez, estdn montados sobre la pared de contencién 18; a saber,
cada soporte de apoyo 20 fijado directamente a la pared de contencién 18 soporta, a su vez, dientes de retencién 21
y 22 correspondientes.

La tolva 15 comprende un elemento de referencia 23 que, en uso, esta dispuesto en contacto con la pila de cortes
de envases 1y establece una referencia de posicién para los cortes de envases 1 de la pila de cortes de envases 1,
en particular, el elemento de referencia 23 establece la posicién del vértice 12 de cada corte de envase 1. A saber, la
referencia de posiciéon establecida por el elemento de referencia 23 est4 configurada para estar en contacto con el
mismo punto de cada corte de envase 1, independientemente del formato del corte de envase 1. En particular, el
elemento de referencia 23 tiene, en la seccién transversal, una forma triangular y tiene un vértice superior, que
establece la referencia de posicién y esta en contacto directo con la pila de cortes de envases 1; a saber, el vértice
de la forma triangular de la seccién transversal del elemento de referencia 23 esta en contacto directo con el vértice
12 de cada corte de envase 1 para establecer la posicién del vértice 12 de cada corte de envase 1. De acuerdo con
una realizacion preferida, el elemento de referencia 23 esta montado sobre la pared de contencidén 18 y, por lo tanto,
esta integral con la tolva 15.

Como se ha mencionado anteriormente, existen cortes de envases 1 (todos los cuales tienen la misma
configuracién, a saber, la misma disposicion de paneles y aletas) con diferentes formatos (a saber, diferentes
tamafios), para fabricar paquetes correspondientes que tienen dimensiones menores 0 mayores, como
consecuencia, la unidad de alimentacién 13 tiene que ajustarse para poder contener cortes de envases 1 con
diferente formato por medio de una operacién de cambio de formato (que implica, evidentemente, a toda la maquina
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envasadora). En otras palabras, cuando la maquina envasadora debe producir paquetes con un formato diferente
(tamafio diferente), es necesario parar la méaquina envasadora, vaciar la maquina envasadora de los cortes de
envases 1 del formato antiguo, ajustar toda la maquina envasadora (por lo tanto, también la unidad de alimentacién
13 de la maquina envasadora) al nuevo formato y, finalmente, insertar los cortes de envases 1 del nuevo formato.
Como consecuencia, para contener cortes de envases 1 con diferentes formatos, la unidad de alimentacién 13 se
puede ajustar por medio de una operacién de cambio de formato, que implica cambiar la unidad de alimentacién 13
desde una primera configuracién (antigua), que es adecuada para contener un primer formato (antiguo) de cortes de
envases 1, hasta una segunda configuracién (nueva), que es adecuada para contener un segundo formato (nuevo)
de los cortes de envases 1, que es diferente de primer formato (antiguo).

El elemento de referencia 23 de la tolva 15 esta dispuesto, en uso, en contacto con la pila de cortes de envases 1,
establece una referencia de posicidén para los cortes de envases 1 de la pila de cortes de envases 1 (estableciendo
la posiciéon del vértice 12 de cada corte de envase 1), estd - con relacién al bastidor 14 - en la misma posicién
independientemente del formato de los cortes de envases 1y, por lo tanto, no se mueve - con relacién al bastidor 14
- debido a una operacién de cambio de formato. En otras palabras, al final de todas las operaciones de cambio de
formato, el elemento de referencia 23 de la tolva 15 esté siempre en la misma posicién con relacién al bastidor 14,
de manera que, independientemente del formato (tamafio) de los cortes de envases 1, el vértice 12 de cada corte de
envase 1 esté siempre en la misma posicién con relacién al bastidor 14.

De acuerdo con las figuras 3, 4 y 10, la unidad de alimentacién 13 comprende un elemento de referencia 24, que
tiene, en la seccién transversal, la misma forma que el elemento de referencia 23, esta alineado con el elemento de
referencia 23 para formar una extensién del elemento de referencia 23, esta separado de y es independiente de la
tolva 15 y del elemento de referencia 23, esta dispuesto a lo largo de la trayectoria de movimiento P en la zona del
transportador 17 y se mueve sobre el bastidor 14 en la misma posicidén, independientemente del formato de los
cortes de envases 1 (exactamente como el elemento de referencia 23) y, por lo tanto, no se mueve, con relacién al
bastidor 14, debido a la operacién de cambio de formato. En otras palabras, durante una operacién de cambio de
formato, todos los otros elementos ajustables de la unidad de alimentacién 13 se mueven con relacidn al bastidor 14,
pero los dos elementos de referencia 23 y 24, por otra parte, permanecen siempre en la misma posicién con relacioén
al bastidor 14 (obviamente, salvo tolerancias constructivas inevitables). El elemento de referencia 23 es una
extensién (sin intersticios) del elemento de referencia 24 dentro de la tolva 25, mientras que, desde otro punto de
vista, el elemento de referencia 24 es una extensién (sin intersticios) del elemento de referencia 23 dentro del
transportador 17.

De acuerdo con una realizacién diferente, que no se muestra aqui, los elementos de referencia 23 y 24 podrian
coincidir, si el elemento de referencia 23 fuese suficientemente largo para incorporar la funcién del elemento de
referencia 24 y vice versa; en otras palabras, los dos elementos de referencia 23 y 24, en lugar de estar separados e
independientes, podrian formar un solo cuerpo indivisible.

Como se muestra esqueméaticamente en la figura 2, la unidad de alimentacién 13 comprende una pluralidad de
tolvas 15, que son diferentes e intercambiables entre si, cada una de las cuales estd asociada con un formato
(tamafio) diferente de los cortes de envases 1; en otras palabras, esta previsto un equipo (o conjunto) para la unidad
de alimentacion 13, que comprende una pluralidad de tolvas 15 diferentes e intercambiables, cada una de las cuales
esta asociada con un formato correspondiente de los cortes de envases 1. Como con secuencia, cada tolva 15 esta
disefiada y ajustada para tratar solamente un formato individual correspondiente de los cortes de envases 1; por lo
tanto, durante una operacién de cambio de formato, la tolva antigua 15, que es adecuada para el formato (tamafio)
antiguo de los cortes de envases 1, debe retirarse y, entonces, debe instalarse la nueva tolva 15, que es adecuada
para el nuevo formato (tamafio) de los cortes de envases 1.

Para permitir una sustitucién rapida de la tolva 15 durante una operacién de cambio de formato, la tolva 15 esta
fijada al bastidor 14 de una manera rapidamente removible (puesto que la operaciéon de cambio de formato implica
sustituir una tolva antigua 15 asociada con el formato antiguo con una tolva nueva 15 asociada con el formato
nuevo).

De acuerdo con una realizacién preferida mostrada en las figuras 3 y 4, el bastidor 14 comprende un cuerpo e
soporte 25, que esta provisto con un asiento disefiado para alojar la tolva 15. En particular, el asiento del cuerpo de
soporte 25 reproduce en negativo la forma (rectangular) de la pared de contencidén 18 de la tolva 15 para alojar, en el
interior, la pared de contencién 18; como consecuencia, el cuerpo de soporte 25 esta configurado como un bastidor
rectangular, dentro del cual esté colocada la pared de contencién 18 de la tolva 15.

El cuerpo de soporte 25 es mévil sobre el bastidor 14 para moverse, durante una operacién de cambio de formato,
entre una posicion de trabajo (mostrada en las figuras 3 y 4), en la que la tolva 15 alojada en el cuerpo de soporte 15
esta acoplada a y alineada con el transportador 17, y una posicién de sustitucién (mostrada en la figura 10), en la
que la tola 15 alojada en el cuerpo de soporte 25 estd desacoplada y no alineada con el transportador 17. En la
posicién de sustitucién (mostrada en la figura 10), la tolva 15 alojada en el cuerpo de soporte 25 esta relativamente
alejada del transportador 17 y de los otros componentes de la unidad de alimentacién 13 y, por lo tanto, estad en un
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espacio libre de obstaculos, que facilita en gran medida tanto realizar las operaciones para retirar la tolva antigua 15
fuera del cuerpo de soporte 25 como también realizar las operaciones para instalar la nueva tolva 15 en el cuerpo de
soporte 25. En particular, el bastidor 14 comprende dos carros 26 que transportan el cuerpo de soporte 25 y dos
guias de corredera 27 correspondientes (orientadas horizontal y perpendicularmente a la trayectoria de movimiento
P), un carro 26 correspondiente que se desliza a lo largo de cada una de ellas para mover el cuerpo de soporte 25
entre la posicién de trabajo (mostrada en las figuras 3 y 4) y la posicién de sustitucién (mostrada en la figura 10).

De acuerdo con una realizacién preferida, la unidad de alimentacién 13 comprende un dispositivo de bloqueo 28,
que puede operarse eléctricamente de una manera remota y puede activarse para presionar el cuerpo de soporte 25
(que lleva la tolva 15) hacia el bastidor 14 cuando el cuerpo de soporte 25 estéd en la posicién de trabajo (mostrada
en las figuras 3 y 4); en efecto, el dispositivo de bloqueo 28 puede activarse para prevenir que el cuerpo de soporte
25 (que lleva la tolva 15) se mueva cuando la unidad de alimentaciéon 13 esti funcionando. A modo de ejemplo, el
dispositivo de bloqueo 28 podria tener una actuacién neumética y podria comprender un pasador en forma de
hongo, que esta fijado a un borde del cuerpo de soporte 25, y un mecanismo de sujecidén servo-asistido, que esta
disefiado para sujetar el pasador para retener el pasador y, por lo tanto, el cuerpo de soporte 25 al bastidor 14.

Preferiblemente, el cuerpo de soporte 25 tiene dos asientos superiores 29 y dos asientos inferiores 30 (parcialmente
visibles en la figura 3); ademas, cada tolva 15 comprende dos pasadores 31 (mejor mostrados en la figura 5), que se
proyectan desde extremos opuestos de la pared de contencién 18 y estan configurados para ser insertados dentro
de los asientos inferiores 30 correspondientes, y comprende dos mecanismos de enganche 32 (mejor mostrados en
la figura 5 y accionados manualmente por medio de palancas respectivas), que se proyectan desde extremos
opuestos de la pared de contenciéon 18, estan configurados para ser insertados en los asientos superiores 29
correspondientes y pueden ser accionados (de una manera manual, por medio de la rotacién de las palancas
respectivas) para presionar la pared de contencién 18 hacia el cuerpo de soporte 25. Una tolva 15 esta acoplada al
cuerpo de soporte 25 insertando, primero, solamente los dos pasadores 31 en los asientos inferiores 30
correspondientes del cuerpo de soporte 25, luego causando que la tolva 15 gire alrededor de los pasadores 31 hasta
que los mecanismos de enganche 32 se insertan dentro de los asientos superiores 29 correspondientes v,
finalmente, accionando (manualmente) los mecanismos de enganche 32 para presionar la tolva hacia el cuerpo de
soporte 25.

Preferiblemente, el cuerpo de soporte 25 tiene una manivela 33, que puede ser agarrada por un usuario para
empujar o tirar del cuerpo de soporte 25 cuando el cuerpo de soporte 25 tiene que ser movido (manualmente) entre
la posicion de trabajo (mostrada en las figuras 3 y 4) y la posiciéon de sustituciéon (mostrada en la figura 10). De una
manera similar, cada tolva 15 tiene una serie de manivelas 34, que estan fijadas a la pared de contencién 18 de la
tolva 15 y pueden ser agarradas por un usuario para manejar manualmente la tolva 15. Para aligerar la tolva 15 y,
por lo tanto, facilitar el manejo manual de la tolva 15, la pared de contencién 18 tiene una serie de agujeros pasantes
de aligeramiento; ademas, la pared de contencién 18 esta fabricada generalmente de un material ligero y resistente,
tal como, por ejemplo, una aleacién de aluminio o un material compuesto (por ejemplo, un material a base de fibra
de carbono).

De acuerdo con la figura 10, el transportador 17 comprende tres cintas transportadoras 35 accionadas con motor,
que estan paralelas y préximas entre si a lo largo de la trayectoria de movimiento P, estdn montadas sobre el
bastidor 14 y estan dispuestas debajo de los cortes de envases 1 para soportar los cortes de envases 1. Cada cinta
transportadora 35 comprende una cinta cerrada en una forma de anillo alrededor de dos poleas extremas; una polea
extrema es una polea loca, mientras que la otra polea extrema esté4 accionada con motor y recibe el movimiento
desde un motor eléctrico correspondiente. Preferiblemente, las cintas transportadoras 35 tienen motores eléctricos
independientes, es decir, que cada cinta transportadora 35 es movida por un motor eléctrico independiente propio;
de esta manera, se puede ajustar la velocidad de movimiento de las tres cintas transportadoras 35 de una manera
diferenciada.

De acuerdo con una realizacién preferida, cada cinta transportadora 35 estd montada sobre el bastidor 14 de una
manera movil para moverse, durante una operacién de cambio de formato, a lo largo de al menos dos direcciones de
ajuste D1y D2, que estan perpendiculares entre si y perpendiculares a la trayectoria de movimiento P; en particular,
la direccion de ajuste D1 es horizontal, mientras que la otra direcciéon de ajuste D2 es vertical.

De acuerdo con una realizacién preferida, para cada cinta transportadora 35, el transportador 17 comprende ( al
menos) un carro, que soporta (indirectamente) la cinta transportadora 35, y una guia de corredera (que consta
tipicamente de dos barras paralelas entre si), que esta orientada paralelamente a la direccién de ajuste D1y a lo
largo de la cual el carro se desliza para mover la cinta transportadora 35 a lo largo de la direccién de ajuste D1; en
particular, existe un motor eléctrico (a saber, un actuador controlado eléctricamente), que controla el movimiento del
carro a lo largo de la guia de corredera y, por ejemplo, estd acoplado mecanicamente al carro por medio de un
acoplamiento de tornillo-tuerca (el tornillo es girado por el motor eléctrico, determinando de esta manera la traslacién
axial del tornillo-tuerca, que se acopla al tornillo y esta integral en el carro). Otro acoplamiento de tornillo-tuerca esta
montado sobre el carro: el tornillo orientado a lo largo de la direccion de ajuste vertical D2 es girado por otro motor
eléctrico, determinando de esta manera la traslaciéon axial del tornillo-tuerca, que se acopla al tornillo y soporta la
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cinta transportadora 35.

De acuerdo con una realizacién preferida, todo el transportador 17 (a saber, las tres cintas transportadoras 35 con
todos los mecanismos correspondientes para la traslacién a lo largo de las dos direcciones de ajuste D1 y D2) esta
montado sobre el bastidor 14 de una manera mévil para moverse, durante una operacién de cambio de formato,
entra una posicidén de trabajo (mostrada en la figura 3), en la que el transportador 17 esta acoplado a la tolva 15, y
una posicién de sustitucién (mostrada en la figura 10), en la que el transportador 17 estd desacoplado y a una
distancia dada desde la tolva 25; en particular, el movimiento del transportador 17 entre la posicién de trabajo
(mostrada en la figura 3) y la posicién de sustituciéon (mostrada en la figura 10) tiene lugar a través de una traslacién
horizontal paralelamente a la trayectoria de movimiento P (por lo tanto, perpendicularmente a las direcciones de
ajuste D1 y D2). La finalidad principal del movimiento del transportador 17, que solamente tiene lugar durante un
cambio de formato, consiste en alejar el transportador 17 fuera de la tolva 15 para eliminar todos los acoplamientos
posibles entre el transportador 17 y la tolva 15 y de esta manera permitir posteriormente que se deslice el cuerpo de
soporte 25 (que lleva la tolva 15). Otra finalidad del movimiento del transportador 17, que solamente tiene lugar
durante un cambio de formato, consiste en alejar el transportador 17 fuera de la tolva 15 para crear un espacio libre
mayor alrededor de la tolva 15 y, por lo tanto, facilitar la sustituciéon de la tolva 15.

De acuerdo con una realizacién preferida mostrada en la figura 11, la unidad de alimentacién 13 comprende dos
carros 36, que soportan todo el transportador 17 (a saber, las tres cintas transportadoras 35 con todos los
mecanismos correspondientes para la traslacion a lo largos de las dos direcciones de ajuste D1 D2), y dos guias de
corredera 37, que estan orientadas paralelas a la trayectoria de movimiento P y a lo largo de las cuales se deslizan
los carros 36 para mover todo el transportador 17 entre la posicién de trabajo (mostrada en la figura 3) y la posicidén
de sustitucién (mostrada en la figura 10); en particular, existe un motor eléctrico (a saber, un actuador controlado
eléctricamente), que controla el movimiento de los carros 36 a lo largo de la guia de corredera 37 y, por ejemplo,
esta acoplado mecanicamente a los carros 36 por medio de un acoplamiento de tornillo-tuerca (el tornillo es girado
por el motor eléctrico, determinando de esta manera la traslacién axial del tornillo-tuerca, que se acopla con el
tornillo y esté integral con uno de los carros 36).

De acuerdo con la figura 6, la tolva 15 comprende (al menos) un soporte de apoyo 20, que se proyecta hacia una
cinta transportadora 35 correspondiente del transportador 17, proporciona soporte para la pila de cortes de envases
1 a lo largo de un segmento extremo de la trayectoria de movimiento P y tiene una forma de "U", que define, en el
centro, un asiento 38, en el que se inserta una parte extrema de la cinta transportadora 35. EI movimiento del
transportador 17, que tiene lugar solamente durante un cambio de formato, permite a la cinta transportadora 35
correspondiente moverse fuera del asiento 38 para permitir posteriormente que el cuerpo de soporte 25 (que lleva la
tolva 15) se deslice.

De acuerdo con las figuras 8 y 9, la tolva 15 soporta una pluralidad de dientes de retencién fijos 21, que se
proyectan dentro de la abertura de captura 16 para prevenir que los cortes de envases 1 salgan; los dientes de
retencién fijos 21 estan montados en una posicidn fija, es decir, que estdn montados para no realizar ningln tipo de
movimiento.

Ademas, de acuerdo con las figuras 8 y 9, la tolva 15 soporta también tres dientes de retencién moéviles 22, que se
proyectan a través de la abertura de captura 16 para prevenir que los cortes de envases 1 salgan a través de la
abertura de captura 16; a diferencia de los dientes de retencién fijos 21 (que no hacen ningun tipo de movimiento y
permanecen siempre en la misma posicién), cada diente de retencidén movil 22 estd montado para moverse entre
una posicién extraida (mostrada en las figuras que se acompafian), en la que se proyecta dentro de la abertura de
captura 16 hasta una mayor extensién, y una posicién retraida (no mostrada), en la que se proyecta dentro de la
abertura de captura 16 hasta una extension menor.

En particular, para cada diente de retencién mévil 22 existe un elemento elastico 39, que empuja los dientes de
retencién hacia la posicidén extraida (mostrada en las figuras que se acompafian), cada diente de retencién moévil 22
esta asociado con un sensor de posiciéon 40, que esta configurado para detectar la posiciéon del diente de retencién
mévil 22. La unidad de alimentacién 13 comprende una unidad de control 41 (mostrada esquematicamente en la
figura 9), que esta configurada para ajustar la velocidad de movimiento del transportador 17 (a saber, de las cintas
transportadoras 35 del transportador 17) dependiendo de la lectura recibida desde el sensor de posicién 40. En
particular, la unidad de control 41 estd configurada para ajustar la velocidad de movimiento de las cintas
transportadoras 35 para que los dientes de retencién méviles 22 se muevan con un movimiento sincronizado (es
decir, que se muevan con unas secuencias de tiempo predeterminada y deseada) durante la captura de un corte de
envase 1. Por ejemplo, si, durante la captura de un corte de envase 1, un diente de retencién moévil 22 en la derecha
se mueve con demasiado avance / demora con relacién a los otros dientes de retencién 22, entonces la cinta
transportadora derecha 35 se ralentiza / acelera.

A continuacién se describen las operaciones de cambio de formato que deben realizarse para cambiar la unidad de
alimentacién 13 desde una configuracién antigua adecuada para contener un formato (tamafio) antiguo de los cortes
de envases 1 a una configuracién nueva adecuada para contener un formato (tamafio) nuevo de los cortes de
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envases 1.

En primer lugar, se para la maquina envasadora y luego se para también la unidad de alimentacién 13; cuando la
unidad de alimentacién 13 se ha parado, se retiran los cortes de envases antiguos 1 desde la unidad de
alimentacién 13 y, cuando la unidad de alimentacién 13 esta vacia (es decir, sin cortes de envases 1), se mueve el
transportador 17 (a través de la accidn de un motor eléctrico correspondiente) desde la posicion de trabajo
(mostrada en la figura 3) hasta la posicién de sustitucién (mostrada en la figura 10).

Solamente cuando el transportador 17 esta en la posicion de sustituciéon (mostrada en la figura 10), el dispositivo de
bloqueo 28 puede ser accionado para liberar (libre) el cuerpo de soporte 25 (que lleva la tolva antigua 15) desde el
bastidor 14. En este punto, un operador causa manualmente que el cuerpo de soporte 26 se deslice desde la
posicién de trabajo (mostrada en las figuras 3 y 4) hasta la posicidén de sustitucién (mostrada en la figura 10); cuando
el cuerpo de soporte 25 estd en la posicidon de sustitucién (mostrada en la figura 10), un operario puede retirar la
tolva antigua 15 asociada con el formato (tamafio) antiguo de los cortes de envases 1 desde el cuerpo de soporte 25
y entonces puede instalar la tolva nueva 15 asociada con el formato (tamafio) nuevo de los cortes de envases 1
sobre el cuerpo de soporte 25.

Normalmente, en este punto (pero esto podria realizarse también antes o después), la unidad de control 41 cambia
la posicién de las cintas transportadoras 35 del transportador 17 a lo largo de las direcciones de ajuste D1 y D2
(usando los motores eléctricos correspondientes) para ajustar la posicién de las cintas transportadoras 35 al nuevo
formato (tamafio) de los cortes de envases 1.

Al término de la sustitucién de la tolva 15 y del ajuste de las cintas transportadoras 35 del transportador 17, un
operario puede hacer manualmente que el cuerpo de soporte 25 se deslice desde la posiciébn de sustitucién
(mostrada en la figura 10) hasta la posicién de trabajo (mostrada en las figuras 3 y 4); cuando el cuerpo de soporte
25 esta en la posicion de trabajo (mostrada en las figuras 3 y 4), el dispositivo de bloqueo 28 es accionado para
restringir (bloquear) el cuerpo de soporte 25 (que lleva la tolva nueva 15) al bastidor 14. Solamente cuando el cuerpo
de soporte 25 esté restringido al bastidor 14 en la posicién de trabajo (mostrada en las figuras 3 y 4), se puede
mover el transportador 17 (a través de la accién de un motor eléctrico correspondiente) desde la posicién de
sustitucién (mostrada en la figura 10) hasta la posicién de trabajo (mostrada en la figura 3).

Finalmente, los cortes de envases 1 del nuevo formato son cargados en la unidad de alimentacién 13, completando
de esta manera las operaciones de cambio de formato.

Como se ha mencionado anteriormente, durante todas las operaciones de cambio de formato, ambos elementos de
referencia 23 y 24 permanecen en la misma posicién con relacién al bastidor 14, es decir, que no cambian la
posicién de la referencia de posicidén establecida por ellos con relacién al bastidor 14 (obviamente, salvo tolerancias
constructivas inevitables). En particular, el elemento de referencia 23 es sustituido (tal como estd montado en la
tolva 15), pero al cambiar de la tolva antigua 15 a la tolva nueva 15, no cambia la posicién del elemento de
referencia 23 con relacién al bastidor 14 (es decir, que el elemento de referencia 23 de la tolva nueva 15 esta
exactamente en la misma posicién que el elemento de referencia 23 de la tolva antigua 15). El elemento de
referencia 24 podria ser o no sustituido (para ajustar su forma a la diferente configuracién de os cortes de envases
1), pero incluso en el caso de sustitucién del elemento de referencia 24, la posicion del elemento de referencia 24 no
cambia durante la sustitucién (es decir, que el nuevo elemento de referencia 24 estd exactamente en la misma
posicién que el elemento de referencia antiguo 24).

En la realizacién preferida mostrada en las figuras que se acompafian, el transportador 17 esta activo, es decir, que
tiene elementos accionados por motor (las cintas transportadoras 35) que empujan los cortes de envases 1 a lo
largo de la trayectoria de movimiento P; de acuerdo con una realizacién preferida, el transportador 17 es pasivo, es
decir, que no tiene elementos accionados por motor, y utiliza exclusivamente gravedad para empujar los cortes de
envases 1 a lo largo de la trayectoria de movimiento P (que debe estar obviamente inclinada con relacién a la
horizontal).

En la realizacién preferida mostrada en las figuras que se acompafian, los fabricantes de méquinas envasadoras
empaquetan céapsulas de café. De acuerdo con otras realizaciones, que no se muestran aqui, la maquina
envasadora fabrica paquetes para productos alimenticios, para productos para fumar, para articulos e higiene
personal u otros productos.

Las realizaciones descritas aqui se pueden combinar entre si.
La unidad de alimentacién 13 descrita anteriormente tiene numerosas ventajas.
Primero de todo, la unidad de alimentacién 13 descrita anteriormente reduce los tiempos de configuracion

necesarios para ajustar a un formato (tamafio) nuevo de los cortes de envases 1; es decir, que la unidad de
alimentacién 13 descrita anteriormente minimiza el tiempo necesario para realizar un cambio de formato, que implica
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cambiar la unidad de alimentacién 13 desde una configuracién antigua adecuada para contener un formato (tamafio)
antiguo de los cortes de envases 1 hasta una configuracién nueva adecuada para contener un formato (tamafio)
nuevo de los cortes de envases 1.

Este resultado se obtiene gracias al hecho de que existe una pluralidad de tolvas diferentes e intercambiables 15,
cada una de las cuales esta asociada con un formato (tamafio) correspondiente de los cortes de envases 1; por lo
tanto, durante las operaciones de cambio de formato, toda la tolva 15 es sustituida totalmente y la nueva tolva 15
instalada est4 perfectamente montada y ajustada para el formato (tamafio) correspondiente de los cortes de envases
1, sin necesidad de ningun ajuste adicional.

Ademas, este resultado se obtiene también gracias al hecho de que la tolva 15 tiene un elemento de referencia 23
que, en uso, se coloca en contacto con la pila de cortes de envases 1, establece una referencia de posicidén para los
cortes de envases 1, estd, con relacién al bastidor 14, en la misma posicién independientemente del formato
(tamafio) de los cortes de envases 1 y, por lo tanto, no se mueve, con relacién al bastidor 14, debido a una
operacién de cambio de formato. La presencia del elemento de referencia 23 asegura que, cada vez que se
sustituye la tolva 15, la tolva 15 nueva encuentra los cortes de envases 1 en una posicién conocida de antemano vy,
por lo tanto, todos los ajustes realizados previamente en la tolva 15 son todavia completamente vélidos y no
necesitan cambiarse (actualizarse).

Como una consecuencia, la operacién de cambio de formato solamente requiere la sustitucién de la tolva 15 (que
puede realizarse en pocos minutos gracias a la conformacién particular de la tolva 15), pero no debe realizarse
ningun otro ajuste en los dientes de retencién 21 y 22 (que son los elementos de retencién dispuestos en la zona de
la abertura de captura 16), puesto que cada tolva 15 (y, por lo tanto, sus dientes de retencién 21 y 22) esté asociada
con (y, por lo tanto, ya ajustada a) un formato (tamafio) individual correspondiente de los cortes de envases 1.

Ademas, la unidad de alimentacién 13 descrita anteriormente es simple y econémica de fabricar, puesto que no
requiere piezas mecanicas complicadas.

La invencién proporciona también ventajas en el uso de un método para realizar un cambio de formato en la unidad
de alimentacion 13, en particular para ajustar la unidad de alimentacién 13 desde el primer formato de los cortes de
envases 1 hasta el segundo formato de los cortes de envases 1. El método comprende preferiblemente la etapa de
cambiar la configuracién de la unidad de alimentacién 13 manteniendo, al término de la etapa de cambio de
configuracién, el primer elemento de referencia 23 en la misma posicién con respecto al bastidor 14. El método
comprende preferiblemente las etapas de retirar una primera tolva 15 asociada con el primer formato de los cortes
de envases 1 y luego montar una segunda tolva 15, que es diferente de la primera tolva 15 y esta asociada con el
segundo formato de los cortes de envases 1.

LISTA DE LOS NUMEROS DE REFERENCIA DE LAS FIGURAS

1 Corte de envase
2 Lineas de pliegue longitudinales
3 Lineas de pliegue transversales
4 Panel
5 Panel
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8 Paneles
9 Tapa
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1M Aletas
12 Vértice
13 Unidad de alimentacién
14 Bastidor
15 Toiva
18 Abertura de captura
7 Tranaportador
18 Uridad de contencian
18 Agujern pasants
20 Sopories de apoye
21 Dientes de retencién fijos
22 Dientes de retencion moviles
23 =lamento de refarencia
24 Clernento de referencia
25 Cuerpe de soperie
25 Carn
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REIVINDICACIONES

1. Una unidad de glimentacidn {13} para alimentar corles de envases (1) 20 una méagquina envasadora y que
somprands,

un bastidor {14}

una tolva {15}, que estd sopnriada por of hastidor {(14), estd disefiada pars retener una pila de cortes de envases (1
y fene rmutura de caplura (16}, a ravés de la cual so puede coger un corte de envase {1} cada vaz desde |
pila de corles de envases {24 v

un fransportador {173, que esta soporiado por of bastidor (14) vy mueve os corles de envases {1) a lo large de una
trayectoria de movirmienta {P}, gue terming en ia tobva (157

en donde, para contener cores de envases (1) con diferenies formatos, la unidad de slimentacidn (13} pueds
ajustarse por medic de una operacidn dr\ cambin de nrmato, gue implica cambiay la unidad de alimentacidn {(13)
desde una primara cordiguracion, gus as adecuada para oo ener un primer formaio d? cores de envases (1), hasta
una sagunda configuracion, que es adecuada parz coniener un segunde formato de cortes de envases {1}, gue es
diferente del primer formato;

en donde la toive (15) comgrende un primer elemento do referensia (23) que, en uso, estd colocads en contacty con
a pila de corigs “e P?‘VE-Z’SG‘S (1), establece una referencia de posicion para o3 cortes de ervvigsas {1} de la pila da
cortes de envases (1), estd, corn refacion al bastider (14}, en la misma pesicién indepandienternente del formate de
los cortes de enva sus (1) ¥, por io tanio, ne 9o mueve, con relacion ai basiidor (14} debide a la operacién de cambio
de formate,

fa unidad de alimentacion se caracteiza porqus la lolva (15) osid configurada para contenar corles de envases {1},
sasa uno de les cuales comprende dos linsas de piegue longitudingles {2}, una plurglidad de lineas de plisgus
trangversales (3), gue definen, entre ias dos lineas de pliegue longiudinales {2}, una plura iidad de pdneias {4-7), dos

&

primeras aletas {10}, que esidn conectadas & ung primera Enea de plisgue longitudinal (2} v dc ent*q s, un
28pacio vacin con una forma Wanguiar v quc tene un virlice (12) en la zoha de la prime a de pisc )

longiudinal {23, v dos segundas aletas (11}, gus estin Conc—c‘fadaa & una 39}liildcx Emc—? de < : -.,\iina {23y
2l primer elemento de referencia (23} esta colocads y con rencia de psalmun estd
localizada en la zona del vérdice del espacio vacio (12 def ”;da “tre dac pnmaiac a!e’as {10} de cada corle de
gnvase {1).

2. La unidad de alimentacidn (13} de acuerde con bz rewvindicacion 1, en donde la referencia se posicion establecica
por &l primer slements de referancia (23) esté configurada para estar en contacto con e mismoe punto de cada corte
de envase {1), independientemente del formato del corte de envase (1)

3. Le unidad de aaiime"
{23} tiens, en ia seccién transversal, una forma tr..n.nqu far ¥ tiens un vértice supsariar,
posicidn v esta en oo n~actu direcio con la pila de cortes de envases {1},

WG {13) de asuards oon g rebvindicacidn 1 0 2, an dendc el prirner alements de rafarencia
gue establece ia referancie de

4. La unidad de alimentacion { 3) de acuerdo con una cuainuisra de fas rebvindicaciones 1 a 3, on donde &l primer
vones

zlermento de referencia (23} e infegral 2 la tolva (15}

{

. La unidad de alimentacion {13} de aouerdo con una cualguisra de las reivindicaciones 1 a 4 v gue comprende un
chun' io elemento de referencia (24), que estd alineade con ¢ primer elemenic de referencia (23) para formar una
extensidn det prims menle de referencia (23), estd separade o independients de la toba (15) v ef primar
zlemento de referencia :m) 2std dispuesto a o larga de a trayesioria de maovimianto () en la zona dei transporbasor
{17 v esté montado sobre ef bastidor (14) en la misma posicidn, independientaments del formato de ios corles de
gnvases (1) v, por lo {antc, no se musve, oon relacian al bastidor {(14), debido a una operacién de cambin de
fermalc.

}

5. La unidad de alimentacidn {13} de acuerdo con una cuaiguiera de las reivindicaciones 1 & 5, en donds:

astan previstas una pluraiidad de tolvas diferentes ¢ intercambiables (15}, cada una de las cuai@s g5t asociada con
un formato correspondiente de los cortes de envases (1), v

cada lolva (15} esld fijada al bastider (14) de una menera removible para ser sustituida durante una operasidn de

camicln de formato, de manera que la opsracidin de cambic se fc"m?t piica sustituir una primer toiva {15}
zaociada con & primer formate con una segunds toiva (15) asoclada con ef segunds formate.

7. La unidad de alimentacidn (13) de acuerdo con una cusl ;ui»\ra de las reivindicaciones 1 a 8, en donde cada iolva
{18} tiene una sarie do manivelas (34), que pusden ser agaradas por un Gperarnio parg movar m..n.mj..n.iment@ fa tolva
{15}
Y I

£ La unidad de alimentacién (13) de acuerde con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7, on donde:
al transportader (17) wmprf‘(s: # rmencs una cinta ranspoitadora {35), gue estd montada scbhre e bastidar (14) v
2atd dispueste debaic de iog cortas de anvases {1} para soportar 105 cortes de envases {1} v [a cinte fransponadors
{35} esté montada sobre el bastidor (14} de una manera mdvil para moverse, durante una operacion de cambio de
foermate, & lo largo de al menes una direccion de ajuste (D1}, que estd perpe ndicuiar a la trayectoria de movimiento

11
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(P}, preferiblernente a o largo de dos direcoiones de ajuste (D1, D2), que estan perpendiculares enire si vy
perpendiculares a la rayectoria de movimianto {F).

9. La unidad de alimentacién (13} se acuarde con ia raivindicacion 18, en donds el transportador (17} conprense:
al menos un segunde carre qu@ fevz la cirta fransportadora {35}, v
una segunda guia de corredera, que esia paraiela & la direcoion de ajuste (D1} v a lo large de iz cual se desiiza &l

seyundo carre para mover ia cinta transportadora (35) & o largo dae 1o direcsidn de agjusie (D1
10, La unidad de alimentacién (13) de acuerds con una cuslquiera de las reivindicaciones 1 a 8, en donde &l
transportador {17) estd montado achre el bastidor (14) de una manera mavil para moverse, durante una pperacion
de cambic de formato, entre una posicion de trabajo, on g gue el fransportador {17} ostd acoplade a la toiva (18) v
una posiclin de sustitucian, on ia que el tansportador (17) estd desacoplado v o una aerte distancia de la tohva (15}

11. La unidad de alimentacion {13} de gouerdo con ia reivindicacion 10, en donde [z tolva (15} comprende un seports
de apoyn (20} que se proyecta hacaa una cinta transpar\adora {35} det transportador (17}, propaorcions acporte para
fa piza de oorles de envases (1) a o large de un segmenin exdramo de fa ravectoria de movimisnto (P y tiene una
forma de "UY) gue define, an el centre, un asientn {(38) en a2l gue s2 inserta una parts exirama de la c:n’ztaa
transportadora (38)

)

12. La unidad de aliimentacion (13) de acuerdo con una cuaiguiera de las reivindicaciones 1 a 11, en donde:

fa tolva (15) soporda &l menos dos disntes de 'aimuon mdviles (22), que se proyestan dentra de dicha abartura de
sapturg (18} para prevenir gque los oartes de envases (1) saigan a través da g aberura de caphura {16},

cada diente de retencibn movit {22} se pusde mover antra una posicién exiralida, en la que se provecta dentro de la
ahertira de captura (18) hasisa una mayor extensidon, y una posicidn ratralda, en la gue se proyecia dentre de la
abeiturs de capiura (16) en una menor axdensis
para cada dients de retencion mdvil {22) exista un elemenic eldstico (38}, que empuia e diente de retencidn hacia fa
posicidn extraida,;

cada diente de retencién mévil {Z2) estd asociado con un sensor de posicidn {40}, que estéd configurade para
detactar la posicidn del diente de retencidn mdvil (22} ¥

a8td provista una unidad de conbrol {41}, que eostd configurada para ajustar g velocidad de moviments del
transportadar {17} dependiands de ba informacidn recibisa desde 03 sensoras de pasicidn (40)

13. La unidad de alimentacion (13) de acuerdo con la relvindicacidn 12, en donde

el transporiador (17} comprende al menos dos cintas ranspontadoras (35, gus son independientas y astén paralelas
antra sf v

la unisad de contral (41} astd configurada para gjusiaria vei "“'ad de movimienic de las dos cintas irensportadoras
{35}, de rmanera que los dos dientes de retencién moviles {22} se rueven con un movimiento sincronizado durants
la capiura de un corle de envase (1)

14 La unidad de aliimentasion {13} de acuerdo con una cualguiera de las rebvindicaciones 1 & 13, en donde {8 tolva
{15} comprands:

una pared de contencion {18}, que esta perfnrada en el cenlro pars que sea crurada por ung pila de corles de
2IVEFES,

una pluralidad de soportes de apoyo (203, que estén disefiadns para soportar fa pila de corles de envases {1) v estér
montados sabre 1 pared de contencian (18, v

una pluralidad de dientes de retencidn (21, 22}, que se proyectan dentre de fa abertura de captura {(168) para prevenir
gue los porfes de envases (1) saigan, estan montades sobre la pared de contencidn {18}, en particular, estan
senectadns z los sopoites de apoyo (200

15, Un métode para realizar un cambio de formate en la unidad de alimentacion (13) de acuerde con una de las
reivindicaciongs 1 a 14, para ajustar la unidad de alimentacion (13) desde o primer formate de los cortes d envases
{1; hasta el segundo formaln de los cortes de envases {1} el mélodo comprende g etapz de cambiar ia
sonfiguracidn de iz umidad de alimentacidn (13) manteniands, al ¥rming del cambin de f@.m».,io, ¢l elernents da
raferencia en la misma posicién con ralacidn al formato {14},

12
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