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DESCRIPCION
Procedimiento y sistema de transporte de frutas y hortalizas con pedinculo orientado

La presente invencion se refiere a un procedimiento y un sistema para el transporte de frutas y hortalizas con peddnculo
que permite orientar su pedunculo de manera predeterminada.

El pedunculo de una fruta o de una hortaliza es el tallo que soporta la fruta o la hortaliza. El término “rabo” también se usa
en el lenguaje comun, por ejemplo, para las cerezas.

Se conocen por los documentos (JPH11116037A, US6691854) procedimientos y dispositivos para orientar una fruta
umbilicada con vistas a su presentacion. También se conoce por el documento W0O2017/187076 un procedimiento y
dispositivo de orientacién de una fruta pedunculada con vistas a su embalaje en el que la fruta pedunculada es girada
sucesivamente seguiin un eje de rotacién horizontal, luego la fruta pedunculada es girada a lo largo de un eje de rotacion
vertical permitiendo llevar el pedinculo a una posicién predeterminada con vistas al embalaje de la fruta. El documento
JPH11116037A describe el preambulo de las reivindicaciones 1 y 6.

También se conocen sistemas de transporte de frutas y hortalizas con pedunculo en los que las frutas u hortalizas,
denominadas objetos, se transportan sobre una linea de transporte en la que se ha efectuado una clasificacion. Puede
tratarse, por ejemplo, de una calibracion o de una clasificacién, en particular segun la coloracién de los objetos.

Cada uno de los objetos es transportado por soportes que son puestos en movimiento por un elemento longitudinal de
transporte tal como una cadena que acciona dichos objetos segln una direccién de avance longitudinal. Cada soporte esta
tipicamente formado por dos biconos colocados uno detras del otro en el sentido de avance de la cadena y entre los cuales
descansa un objeto. Los biconos son accionados en rotaciéon sobre si mismos para provocar la rotacion del objeto que
transportan alrededor de un eje transversal horizontal para que un sistema tal como un sistema de formacién de imagenes
pueda inspeccionar la superficie del objeto.

Sin embargo, el inventor ha observado que la presencia de los pedinculos sobre los objetos constituye un impedimento
durante la puesta rotacion de dichos objetos, lo que no permite orientar los objetos como se desearia. En particular, no es
posible orientar los objetos de modo que la parte de estos objetos opuesta a la que lleva el pediinculo sea orientada hacia
un lado de la linea de transporte donde puede estar dispuesto un sistema de formacion de imagenes o clasificacion de
objetos. Asi, la clasificacion no se puede realizar en toda la superficie exterior del objeto, en particular en toda la superficie
exterior del objeto en rotacién.

La invencion prevé remediar al menos en parte este inconveniente, proponiendo un procedimiento de transporte de objetos
pertenecientes al grupo de las frutas y hortalizas con peduinculo, caracterizado por que incluye las etapas de la
reivindicacion 1.

Esta puesta en rotacion de dicho al menos un soporte permite orientar geométricamente el pedinculo del objeto segun
una direccion global deseada de entre varias direcciones globales posibles. De hecho, la orientacién o la posicién
geométrica predeterminada del pedunculo en el espacio se define generalmente de forma global, es decir, que se inscribe
en un sector geométrico angular en tres dimensiones que se denomina angulo sélido (cono en tres dimensiones). En razén
de diferentes parametros de explotacion de la linea de transporte y de los propios objetos, no es posible conferir una
orientacién geométrica predeterminada mas precisa y, asi, tener la certeza de que al final de la rotacién el pedinculo estara
orientado con un angulo preciso, por ejemplo con respecto a la horizontal, a la vertical o a la direccién general de la linea
de transporte. Asi, la orientacién geométrica predeterminada que se confiere al pedinculo por esta puesta en rotacion de
dicho al menos un soporte debe entenderse como generalmente inscrita en un angulo sélido que esta orientado hacia uno
u otro de los dos lados opuestos que flanquean la linea de transporte (orientacion “lateral” del pedunculo). Que se coloque
en un plano vertical dispuesto transversalmente con respecto a la direccion general de la linea de transporte o en un plano
horizontal que incluya la direccion general de la linea de transporte, el pedunculo esta orientado dentro de un cono. Asi,
en tal plano vertical, el pedunculo puede estar orientado hacia arriba, hacia abajo u horizontalmente. De manera similar,
en tal plano horizontal, el pediinculo puede estar orientado hacia delante, hacia atras o perpendicularmente a la direccion
general de la linea de transporte. Esta orientacién "lateral” del pedinculo permite orientar la parte del objeto opuesta a la
que lleva el pedunculo frente a un sistema, tal como un sistema de formacién de imagenes.

La etapa de puesta en rotacion de al menos un soporte es una etapa de puesta en rotacion y de mantenimiento en rotacién
de al menos un soporte de un objeto durante el desplazamiento longitudinal del soporte accionado por la linea de transporte
en su movimiento de avance longitudinal, para provocar la rotacion de dicho objeto alrededor de un eje no horizontal,
mantener la rotacion de dicho objeto alrededor de este eje no horizontal durante el desplazamiento longitudinal del soporte
y para conferir a su pedunculo una orientacion geométrica predeterminada y para mantener esta orientaciéon geométrica
predeterminada durante el desplazamiento longitudinal del soporte. Ventajosamente, esta puesta en rotacion regular - es
decir sustancialmente no perturbada por la presencia del pedunculo - de dicho objeto cuyo pedunculo tiene, durante la
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rotacion mantenida de dicho objeto, la orientacion geométrica predeterminada permite, en ciertos modos de realizacion,
poder realizar un andlisis de toda la superficie del objeto, en particular mediante un sistema de formacién de imagenes.
Ventajosamente, la orientacién geométrica predeterminada del pedinculo se mantiene durante la rotacion del objeto en el
curso de su transporte sobre la linea de transporte.

Segun una posible caracteristica, cada soporte comprende al menos dos partes que estan dispuestas una al lado de la
otra segun una disposicion transversal con respecto a la direccion longitudinal de avance y que son mdviles en rotacion
cada una independientemente una de otra, comprendiendo la etapa de puesta en rotacion de dicho al menos un soporte
la puesta en rotacién de dichas al menos dos partes a diferentes velocidades entre si; esta diferencia de velocidad impuesta
sobre dichas al menos dos partes del soporte permite hacer girar el objeto alrededor de un eje no horizontal y asi orientar
el objeto y por tanto su pedinculo en una pluralidad de posibles orientaciones geométricas; la seleccién de un diferencial
de velocidad permite ajustar la orientacién geométrica global del pedunculo; en la practica, se eligen velocidades diferentes
para la primera parte del soporte y para la segunda parte dispuesta junto a la primera parte segin una disposicion
transversal; mas particularmente, la diferencia de velocidad se puede imponer a los elementos u 6rganos que accionan en
rotacion la una y/o la otra de dichas al menos dos partes del soporte.

Segun otras posibles caracteristicas:

- la puesta en rotacién de dicho al menos un soporte orienta o posiciona el pedunculo segin una orientacién
generalmente transversal con respecto a la direccién longitudinal de avance y por lo tanto también a la parte del
objeto a la que esta conectado el pedinculo; el pedinculo es asi generalmente orientado sobre uno de los dos lados
opuestos o flancos laterales de la linea de transporte; como ya se menciond, en un plano vertical transversal esta
orientaciéon puede ser hacia arriba, hacia abajo u horizontalmente y, en un plano horizontal, esta orientacion puede
ser hacia adelante, hacia atras o perpendicular a la direccion general de la linea de transporte;

- el procedimiento incluye una etapa de puesta en rotacién de dicho al menos un soporte que se efectia al menos
durante una etapa de inspeccién o transformacion del objeto llevado por dicho soporte con su pedinculo orientado,
para provocar la rotacion de dicho objeto sobre si mismo alrededor de un eje (por ejemplo horizontal y transversal),
conservando la orientacién generalmente transversal del pedinculo del objeto; una etapa de inspeccién puede
realizarse mediante un sistema éptico u otro tipo de sistema, efectuandose la inspeccion generalmente con el fin de
detectar eventuales defectos en el objeto para clasificar los objetos en funcion del resultado de esta etapa; a modo
de ejemplo, es posible asi inspeccionar en particular la parte del objeto que esté situada frente a la parte a la que
esta conectado el pedunculo, parte del objeto que esta orientada de manera globalmente transversal, es decir, girada
globalmente hacia una de los dos lados opuestos de la linea; la etapa de puesta en rotacion se puede efectuar
alrededor de un eje que no es necesariamente horizontal y transversal segun las necesidades; se observara que una
puesta en rotacion del objeto llevado por el soporte es efectuada generalmente para poder inspeccionar lo mas
completamente posible la parte del objeto que esta situada frente a la parte a la que esta conectado el pedinculo; sin
embargo, generalmente no es necesaria una puesta en rotacion del objeto llevado por el soporte para efectuar una
transformacién del objeto tal como un corte del pedunculo;

- previamente a la puesta en rotacion de dicho al menos un soporte de objeto, cuya finalidad es provocar la rotacion
de dicho objeto alrededor de un eje no horizontal y conferir a su pedunculo una orientacién geométrica
predeterminada, el procedimiento incluye por lo menos una etapa previa de puesta en rotacion de dicho al menos un
soporte para provocar la rotacién adaptada de dicho objeto llevado por dicho soporte alrededor de un eje horizontal
transversal para conferir al pedinculo del objeto una orientacién geométrica previa;

- para obtener la orientacion geométrica previa del pedunculo, el procedimiento puede, por ejemplo, incluir una Unica
etapa previa de puesta en rotacién de dicho al menos un soporte para provocar la rotacién adaptada de dicho objeto
llevado por dicho soporte alrededor de un eje horizontal transversal y para conferir a su pedinculo una orientacién
geométrica longitudinal previa que esta dirigida hacia la parte trasera o delantera de la linea de transporte;
alternativamente, el procedimiento puede incluir dos etapas previas sucesivas de puesta en rotaciéon de dicho al
menos un soporte para provocar la rotacién adaptada de dicho objeto llevado por dicho soporte alrededor de un eje
horizontal transversal y conferir sucesivamente a su pedunculo una primera orientacién geométrica longitudinal que
esta dirigida generalmente hacia atrds o hacia adelante de la linea de transporte y una segunda orientacién
geométrica longitudinal que esta dirigida en sentido opuesto a la primera orientacién geométrica y que corresponde
a la orientacién geomeétrica previa del pedinculo; estas dos puestas en rotacién sucesivas permiten asegurar que los
pedunculos de los objetos tendran todos la misma orientacion geomeétrica previa antes de sufrir la puesta en rotacion
que les conferira la orientacién geométrica predeterminada; independientemente del nimero de puestas en rotacion,
la o las orientaciones previas de los pedunculos se pueden obtener habiendo recurrido a elementos de guia laterales
que flanquean los dos lados opuestos de la linea de transporte, y por lo tanto los soportes de los objetos, y asi
permiten participar en la orientacién de los pedunculos durante la puesta en rotacién de los objetos guiando los
pedunculos.
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La invencién tiene igualmente por objeto un sistema de transporte de objetos pertenecientes al grupo de las frutas y
hortalizas con pedunculo, que incluyen las caracteristicas de la reivindicacion 6.

Este sistema incluye las mismas ventajas que el procedimiento brevemente expuesto anteriormente. Como para el
procedimiento, la linea de transporte puede transportar muchos soportes y objetos en linea con una cadencia de transporte
y restricciones de produccién dadas. Por otra parte, este sistema es particularmente simple de implementar y eficaz.

Segun otras posibles caracteristicas:

- cada soporte que lleva un objeto comprende al menos dos partes que estan dispuestas una al lado de la otra segun
una disposicion transversal con respecto a la direccién longitudinal de avance, siendo cada parte mévil en rotacién
independientemente una de la otra, comprendiendo la linea de transporte dos elementos de transporte longitudinales
paralelos entre si que son aptos para accionar respectivamente dichas al menos dos partes de cada soporte movil
de objeto segun velocidades de avance o de desplazamiento longitudinales diferentes entre si para provocar una
rotacion del objeto alrededor de un eje no horizontal y de conferir a su pedunculo una orientacion geométrica
predeterminada; la eleccion de la diferencia de velocidad entre los dos elementos de transporte longitudinales
paralelos entre si tiene en cuenta las velocidades que es posible aplicar en la practica a estos elementos y las
restricciones de produccion; los elementos de transporte longitudinales estan dispuestos generalmente debajo de los
soportes y en contacto con estos ultimos;

- cada soporte que lleva un objeto esta formado por dos elementos de soporte alargados cada uno dispuesto
transversalmente con respecto a la direccion longitudinal de avance, uno detras del otro y que estan conformados
conjuntamente para recibir el objeto a llevar; los dos elementos estan dispuestos mas particularmente de manera
adyacente uno con respecto al otro para definir conjuntamente entre ellos una cavidad de alojamiento para recibir el
objeto a llevar;

- cada elemento transversal de soporte alargado comprende dos porciones dispuestas una al lado de la otra segun la
disposicion transversal de dicho elemento con respecto a la direccién longitudinal de avance, siendo cada una de las
dos porciones movil en rotacion independientemente una de la otra;

- cada elemento de soporte alargado transversal tiene una forma general de revolucion alrededor del eje longitudinal
de dicho elemento alargado;

- cada una de las dos porciones de cada elemento de soporte alargado transversal es un cono o un tronco de cono
cuyos vértices estan orientados uno frente al otro o cuyas bases estan alejadas entre si;

- cada elemento de transporte longitudinal se elige entre una cinta transportadora, una cadena, una correa, etc., o
cualquier otro elemento capaz de asegurar la misma funcion;

- el sistema de transporte de objetos comprende un sistema de clasificacion sin contacto de los objetos llevados por
los soportes; este sistema de clasificacion sin contacto puede ser un sistema dptico que permita efectuar un analisis
Optico de los objetos por formacion de imagenes; el sistema de clasificacién puede estar dispuesto en la linea de
transporte aguas abajo de la zona donde estan situados los dos elementos de transporte longitudinales paralelos o
puede estar situado en parte aguas abajo de esta zona y en parte en dicha zona, o incluso de otra manera;

- el sistema de transporte de objetos incluye un sistema de transformacion de los objetos llevados por los soportes.

Breve descripcion de los dibujos

Otras caracteristicas y ventajas apareceran durante la descripcién que sigue, dada Uunicamente a titulo de ejemplo no
limitativo, y realizada con referencia a los dibujos adjuntos, en los que:

[Fig. 1A] La Figura 1A es una vista esquematica general en perspectiva que muestra un posible conjunto de varias
estaciones de puesta en rotacién de un objeto llevado por un soporte segiin un modo de realizacion de la invencién;

[Fig. 1B] La figura 1B es una vista parcial, en un plano vertical transversal, de un objeto 18 sobre un soporte 16 con su
pedunculo 18a orientado lateralmente al nivel de la tercera estaciéon 12c¢ de la figura 1A;

[Fig. 1C] La Figura 1C es una vista superior parcial, en un plano horizontal, del objeto de la figura 1B;

[Fig. 2] La Figura 2 es una vista superior esquematica de un posible ejemplo de soporte de objetos segiin un modo de
realizacion de la invencion;
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[Fig. 3] La Figura 3 representa el soporte de la figura 2 que lleva un objeto 18;
[Fig. 4] la Figura 4 es una vista en corte longitudinal del soporte de las figuras 2 y 3;
[Fig. 5] La Figura 5 es una vista en perspectiva ampliada y detallada de la tercera estacion 12c de la figura 1A;

[Fig. 6] La Figura 6 es una vista en perspectiva ampliada de una primera puesta en rotacion de un objeto para obtener una
primera orientacién previa de su pedunculo en la primera estacién 12a;

[Fig. 7] La Figura 7 es una vista en perspectiva ampliada de una segunda puesta en rotacién del objeto de la figura 6 para
obtener una segunda orientacién previa de su pedinculo en la segunda estacién 12b;

[Fig. 8A] La Figura 8A ilustra el comienzo de la puesta en rotacion del objeto de la figura 7 en la tercera estacion 12c;

[Fig. 8B] La Figura 8B ilustra la continuacién de la puesta en rotacion del objeto iniciada en la figura 8A en la tercera estacion
12c;

[Fig. 8C] La Figura 8C ilustra el final de la puesta en rotacion del objeto representado en las figuras 8A y 8B;

[Fig. 9A] La Figura 9A muestra una puesta en rotacion del objeto en la cuarta estacién 12d con la orientacion geométrica
predeterminada obtenida en la tercera estacion;

[Fig. 9B] La Figura 9B es una vista general en perspectiva de un sistema de inspeccion, clasificacion o de analisis de
objetos que intervienen en la cuarta estacién 12d;

[Fig. 9C] La Figura 9C es una vista transversal del sistema y de la cuarta estacién 12d de la figura 9B.
Descripcion de modos de realizacion

La Figura 1A representa muy esquematicamente un sistema 10 de transporte o de transito de objetos pertenecientes al
grupo de las frutas y hortalizas con peddnculo. El pedinculo de una fruta u hortaliza es el tallo que soporta la fruta o la
hortaliza. En el ejemplo representado y que se volvera a tomar en las demas figuras, los objetos transportados son cerezas
pero por supuesto puede ser cualquier otra fruta o hortaliza con peddnculo.

El sistema 10 de transporte comprende una linea 12 de transporte que puede ser accionada en movimiento en una
direccion de avance longitudinal representada simboélicamente por la flecha 14 que va de izquierda a derecha en la figura
1A.

El sistema 10 también comprende una pluralidad de soportes que son aptos, por una parte, de ser accionados por la linea
12 de transporte en su movimiento de avance segun la direccién longitudinal 14 y, por otra parte, de llevar cada uno un
objeto tal como una cereza en este ejemplo. En el ejemplo representado en la figura 1A, solo se ha representado un posible
ejemplo de soporte 16 de objetos para mayor claridad de la exposicién y se ha representado un solo objeto 18 con su
pedunculo 18a llevado por un soporte 16. Este ejemplo de soporte de objeto se ilustrard con mas detalle en las figuras 2 a
4. En la figura 1A, el mismo soporte 16 de objeto esta representado en las diferentes estaciones de procesamiento de la
linea de transporte que se detallara mas adelante en las figuras 5 y siguientes. Cuando la linea de transporte esta en
funcionamiento, generalmente una pluralidad de soportes de objetos y de objetos, estan, dispuestos uno detras de otro en
la linea de transporte, por ejemplo a algunos centimetros de distancia entre si para garantizar la cadencia de produccion
industrial.

La linea 12 de transporte comprende una cadena sinfin 20 conocida per se, que esté enrollada en dos pifiones o zunchos
de extremidad (no mostrados) para formar un bucle sin fin. Al menos uno de los dos pifiones es accionado en rotacion por
un dispositivo motor (no representado) con respecto al bastidor (no representado) de la linea de transporte, de modo que
la cadena sinfin 20 también es accionada por este pifién de forma continua segun su direccion longitudinal y en el sentido
indicado por la flecha 14. Alternativamente, podria utilizarse otro conjunto de accionamiento en la linea de transporte para
accionar los soportes en un movimiento de traslacion longitudinal. Los soportes de objetos estan fijados a la cadena sinfin
que esta formada por eslabones sucesivos 21, conocidos en si, articulados entre si de dos en dos por ejes transversales
horizontales 23, todos paralelos entre si. Un eje transversal esta dispuesto perpendicularmente a la direccion longitudinal
14 de avance de la linea de transporte y se trata aqui de un eje horizontal. Los soportes de objetos se fijan, por ejemplo, a
los ejes transversales de los eslabones o a por medio de otra pieza. Los ejes transversales 23 de los eslabones 21 se
extienden transversalmente sobresaliendo al lado de la cadena sinfin 20 para permitir el montaje sobre estos ejes de los
soportes de objetos que se describiran mas adelante. Estos soportes de objetos se desplazan longitudinalmente, paralelos
a la cadena sinfin y al lado de ésta, segin un mismo plano horizontal.
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El sistema 10 de transporte permite orientar los pedunculos 18a de los objetos llevados por los soportes segun una
orientacién geométrica predeterminada, por ejemplo, para realizar una clasificacion, en particular sin contacto, de estos
objetos mediante inspeccién/andlisis de los objetos segln cualquier orientacién elegida, por ejemplo con el objetivo de
detectar posibles defectos en uno o mas objetos. La clasificacion se puede realizar efectuando un andlisis éptico mediante
la formacién de imagenes de los objetos.

El hecho de poder orientar los pedunculos de los objetos segln una orientacion geométrica predeterminada elegida entre
varias posibles orientaciones geométricas predeterminadas permite realizar un andlisis 6ptico por formacién de imagenes
en toda la superficie exterior de los objetos y, en particular, sobre la zona o parte de los objetos que es opuesta a aquella
a la que esta conectado el pedunculo. Se observara que se pueden dar varias orientaciones geométricas predeterminadas
sucesivas a los pedunculos de los objetos para que estos Ultimos puedan ser inspeccionados/analizados segun estas
diferentes orientaciones posibles.

La linea 12 de transporte comprende una sucesién de estaciones o zonas de tratamiento alineadas una tras otra a lo largo
de la direccién longitudinal 14, paralelas a la cadena sinfin 20, y por las que pasan los soportes de objetos encaminados
por la linea.

En el ejemplo representado en la figura 1A, hay cuatro estaciones de procesamiento 12a-d, aunque en otras
configuraciones se puede considerar un numero diferente de estaciones.

Las dos primeras estaciones 12a y 12b de puesta en rotacion de los objetos son opcionales y su finalidad aqui es asegurar
que los pedunculos de los objetos llevados por los sucesivos soportes tengan todos la misma orientacion geométrica previa
al llegar a la tercera estacion 12c de procesamiento. El orden de las estaciones 12a 'y 12b se puede invertir. Se trata de
alguna manera de realizar un posicionamiento previo o una orientacién previa longitudinal delante o detras de los
pedunculos de los objetos. Por otra parte, solo una de las estaciones puede utilizarse para conferir una orientacion
geométrica preliminar o una orientacion previa longitudinal delante o detras de los pedunculos antes de la tercera estacion.
Alternativamente, la linea de transporte puede no incluir ninguna estacion de orientacién previa de los pedunculos de los
objetos antes de la estacion 12c.

La finalidad de la tercera estacién 12c es conferir a cada uno de los pedunculos 18a de los objetos llevados por los soportes
una orientacion geométrica predeterminada que es la misma para todos los pedunculos de los objetos. Esta orientacién
geométrica se utilizard en la siguiente estacion, en este caso aqui para una inspeccion/andlisis de los objetos asi
orientados. Alternativamente, esta orientacion geométrica se puede utilizar para otros fines, por ejemplo, para una etapa
de transformacion de los objetos, tal como un corte de los pedunculos. Esta orientacién geométrica se obtiene haciendo
girar cada objeto alrededor de un eje no horizontal que, en el ejemplo representado en la figura 1A, es un eje vertical V. En
el ejemplo ilustrado, los pedunculos 18a estan globalmente orientados hacia uno de los dos lados o flancos opuestos de
la linea de transporte de manera que la zona o parte del objeto que esta opuesta a la conectada con el pedinculo esté
orientada en la direccién del lado opuesto de la linea de transporte. En aras de la simplificacién, el pedinculo representado
en la tercera estacion 12c tiene una orientacién geométrica que es precisamente se confunde con una direccion transversal
horizontal, pero se vera a continuacion que en la practica la orientacion geométrica de los pedinculos no se confunde
necesariamente con tal direccion.

La orientacion geométrica conferida al pedunculo del objeto se considera globalmente, es decir, que corresponde a una
orientacién geométrica que globalmente tiene una direccion principal, por ejemplo una direccién "transversal" o "lateral”
relativa a la direccion longitudinal de avance del transportador, pero que puede variar alrededor de esta direccién principal
dentro de un angulo soélido centrado en dicha direccién principal. Se ha representado en las figuras 1B (vista parcial de un
objeto 18 sobre un soporte 16 con su pedinculo 18a orientado lateralmente en un plano vertical transversal a la altura del
tercer puesto 12c) y 1C (vista superior parcial del mismo objeto 18 sobre el soporte 16 con su pedunculo orientado
lateralmente en un plano horizontal al nivel de la tercera estacion 12c¢) una ilustracion de esta orientacion geométrica global
inscrita en un angulo solido As. Un angulo sélido As se define como una porcién del espacio delimitado por un cono cuyo
vértice es el vértice del angulo sdlido. El cono es por ejemplo un cono de revolucion. Aqui, el vértice del cono esta situado
en la base del pedunculo 18a, donde se conecta con el objeto. Asi, la orientacion geométrica predeterminada conferida al
pedunculo 18a del objeto esté incluida en este angulo sélido pero no corresponde necesariamente a la direccién principal
Ds de este angulo sélido que, en el ejemplo mencionado, corresponde a una direccion transversal horizontal. El cono del
angulo sélido generalmente tiene un semi-angulo en el vértice a que es inferior a 90° aunque el pedinculo 18a del objeto
pueda adoptar una orientacién geométrica predeterminada que se separa de la direccion principal del angulo sélido segin
un angulo inferior a 90°. En aras de simplificacién y coherencia, el pedinculo de las figuras 1B y 1C se ha representado
con la misma orientacién que en la figura 1A. Asi, en el ejemplo de una orientacion geométrica global del pedunculo segin
una direccidn principal Ds que es transversal o lateral con respecto a la direccién longitudinal de avance del transportador
(flecha 14 en la figura 1C):

- si uno se sitda en un plano vertical dispuesto transversalmente con respecto a la direccion general de la linea de
transporte (fig. 1B), el peduinculo 18a puede estar orientado horizontalmente, es decir precisamente segln la direccion
principal Ds del angulo solido As, o hacia arriba o hacia abajo con respecto a esta orientacion horizontal, estando
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comprendida la orientacion hacia arriba o hacia abajo dentro del correspondiente angulo sélido As, es decir segiin un
angulo de inclinacion inferior a 90° con respecto a la direccion principal Ds del cono visto en un plano vertical; o

- si uno se sitla en un plano horizontal que incluya la direccion general de la linea de transporte (fig. 1C), el pedinculo
18a puede estar orientado perpendicularmente a la direccion general de la linea de transporte (direccién Ds), o hacia
delante o hacia atras con respecto a esta orientacién perpendicular, es decir segn un angulo de inclinacion inferior
a 90° con respecto a la direccion principal Ds del cono a la vista en un plano horizontal. Las lineas de puntos que
parten del vértice del cono en las figuras 1B y 1C ilustran posibles ejemplos de orientaciones geométricas que
corresponden cada una a la orientacién geométrica global predeterminada contenida en el angulo sélido de la
direccion principal Ds "transversal". Todo lo dicho anteriormente a propésito de una orientacién geométrica
globalmente “transversal” o “lateral” puede aplicarse a cualquier otra orientacion geométrica.

Por supuesto, son posibles otras orientaciones geométricas predeterminadas de los pedinculos de los objetos en la tercera
estacion 12c efectuando una rotacién alrededor de un eje no horizontal y que no es vertical. La orientacion elegida aqui es
s6lo un ejemplo entre una pluralidad de otras orientaciones posibles.

Después del paso por la tercera estacion 12c, los pedunculos tienen todos la misma orientacion geométrica predeterminada
(aqui generalmente girada sobre uno de los lados de la linea de transporte y, mas precisamente, en la direccion de la
cadena sinfin) y llegan a la cuarta estacion 12d donde los objetos son accionados en rotacion sobre si mismos alrededor
de un eje horizontal transversal H con respecto a la direccién longitudinal 14 de avance de la linea de transporte. La
orientacién geométrica globalmente lateral predeterminada de los pedinculos 18a (girados sobre un lado) se conserva
durante esta etapa incluso si se hace que el pedunculo gire sobre si mismo durante esta rotacion. En esta etapa, los objetos
pueden ser inspeccionados, por ejemplo, por un sistema de andlisis optico de formacion de imagenes conocido per se y
no representado.

En general, un soporte de objeto en el sentido de la invencion comprende al menos dos partes que estan dispuestas una
al lado de la otra segun una disposicion transversal con respecto a la direccion longitudinal 14 de avance de la linea de
transporte. Cada una de dichas al menos dos partes es mévil en rotacion independientemente de la otra parte y la rotacion
de cada parte se efectla generalmente alrededor de un eje transversal con respecto a la direccién longitudinal 14 de
avance. Esta configuracién permite poner en rotacién una de dichas al menos dos partes a una velocidad mientras que la
otra parte es puesta en rotacién a una velocidad diferente, lo que permite hacer girar el objeto llevado por dichas al menos
dos partes alrededor de un eje no horizontal. (eje vertical H en el ejemplo descrito) y asi orientar el pedunculo del objeto
segun la orientacion geométrica elegida. Alternativamente, una de dichas al menos dos partes puede ser puesta en rotacion
a una velocidad mientras que la otra parte no es puesta en rotacion. Por supuesto, cada una de dichas al menos dos partes
puede ser puesta en rotacion a la misma velocidad segun las necesidades.

Como se ha representado en la vista superior de la figura 2, un soporte 16 de objetos segun una realizacién de la invencion
esta formado por dos elementos alargados 16a y 16b de soporte que estan dispuestos transversalmente uno detras del
otro segun la direccion longitudinal 14 de avance. Los dos elementos alargados 16a y 16b de soporte estan dispuestos de
manera adyacente uno con respecto al otro (no necesariamente en contacto) y conformados conjuntamente para recibir el
objeto a llevar entre ellos. El objeto se coloca en un alojamiento (cavidad) que esta parcialmente definido por el espacio
longitudinal E previsto entre los dos elementos 16a y 16b y parcialmente por las dos partes adyacentes enfrentadas de
dichos dos elementos. La Figura 3 ilustra un objeto 18 (por ejemplo, una cereza) llevado por los dos elementos 16a y 16b.
Estos elementos alargados de soporte pueden, por supuesto, llevar otros tipos de frutas y hortalizas segln se requiera.

Como se ha representado en las figuras 2 y 3, cada elemento alargado 16a-b de soporte puede tener una forma general
de revolucion alrededor del eje longitudinal del elemento.

Cada elemento alargado 16a-b de soporte esta dispuesto transversalmente con respecto a la direccién longitudinal 14 de
avance de tal forma que el eje longitudinal de cada elemento alargado tiene una disposicion transversal (disposicion
transversal simbolizada por la linea marcada con la letra T en la figura 2 ).

Como se ha representado en corte en la Figura 4, cada elemento alargado 16a-b de soporte esta montado libre en rotacion
sobre un eje transversal 17a-17b correspondiente al eje longitudinal del elemento. El eje transversal 17a-17b esta por
ejemplo acoplado mecanicamente al eje transversal 23 de un eslabdn 21 de la cadena (no representado en las figuras) o,
alternativamente, corresponde al propio eje transversal.

Como se ha representado en las figuras 2 a 4, cada elemento alargado 16a-b de soporte comprende dos porciones
dispuestas una al lado de la otra segun la disposicién transversal T de cada elemento. Las dos porciones 16a1, 16a2 del
elemento 16a (respectivamente 16b1, 16b2 del elemento 16b) estan alineadas entre si segun el eje transversal 17a
(respectivamente 17b) y estan cada una montada libremente en rotacién alrededor de dicho eje y moviles en rotacién
independientemente una de la otra.
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Cada porcién del elemento alargado 16a-b de soporte tiene, por ejemplo, una forma general de aspecto troncocénico y las
dos porciones de forma generalmente troncoconica estan dispuestas una con respecto a la otra de modo que los vértices
de los conos estén orientados uno en la direccion del otro mientras que las bases de los conos estan dispuestas alejadas
una de la otra (las bases estan dispuestas en el exterior del soporte). La configuracion general de cada porcién de elemento
alargado de soporte tiene una forma general de bicono o de reloj de arena. El objeto llevado por las dos porciones de
elementos alargados de soporte descansa asi en contacto con las zonas troncocénicas de cada una de las porciones
ilustradas en las figuras 2 a 4. Se pueden utilizar otras formas generales de porciones de elementos alargados de soporte
como realizaciones alternativas. Asimismo, las formas generales de aspecto troncocénico pueden tener variaciones de
forma, en particular locales. Por ejemplo, varios discos dispuestos uno al lado del otro en una disposicion transversal
pueden formar un elemento alargado de soporte. Los discos pueden tener todos, el mismo didametro, o bien los discos
dispuestos en los dos extremos opuestos de la disposicion pueden tener didmetros superiores a los de los discos
intermedios. El perfil general de estos discos dispuestos transversalmente uno al lado del otro puede seguir, por ejemplo,
la forma o el contorno de un reloj de arena o de un diabolo.

Volviendo a la figura 1A, cada una de entre las dos primeras estaciones 12a-b y la cuarta estacion 12d tiene, en este
ejemplo, la misma configuracién y comprende un elemento de transporte longitudinal 12a1, 12b1 y 12d1 sobre el que
descansan los soportes 16. En contacto con cada uno de estos elementos 12a1, 12b1 y 12d1 moviéndose a una velocidad
determinada, los soportes 16 que son accionados en un movimiento de traslacién longitudinal por la cadena sinfin 20 a
una velocidad dada diferente también son accionados en rotacion alrededor de un eje horizontal transversal H .

Cada elemento de transporte longitudinal 12a1, 12b1 y 12d1 es, por ejemplo, una correa conocida per se que esta enrollada
en dos poleas de extremidad (no representadas), asi como en una tercera y cuarta polea (no representadas) dispuestas
en la parte baja de tal manera que la correa asi configurada forma un bucle sinfin dispuesto sustancialmente en un plano
vertical de extension longitudinal. Los emplazamientos de las diversas poleas de eje transversal de rotacion se han
identificado solo en la primera estacion 12a: los emplazamientos 12a2 y 12a3 de las dos poleas de extremidad y el
emplazamiento 12a4 de la tercera polea que es, por ejemplo, una polea de retorno y el emplazamiento 12a5 de la cuarta
polea que es, por ejemplo, una polea de retorno, no estando representado aqui el dispositivo motor de accionamiento para
esta polea. Por el contrario, la polea motriz y la polea de retorno pueden estar invertidas. La polea motriz es accionada en
rotacion de forma continua por el dispositivo motor con respecto al bastidor mencionado anteriormente de manera que la
correa también es accionada de forma continua segun su direccion longitudinal y en el sentido indicado por la flecha 14.

Se observara que el elemento de transporte longitudinal aqui descrito puede ser sustituido por una cinta transportadora,
una cadena o cualquier otro elemento en la medida en que los soportes de objetos puedan ser accionados en rotacién
sobre si mismos en contacto con este elemento de transporte longitudinal cuya longitud se ajusta a cooperar con una
pluralidad de soportes de objetos.

La tercera estacion 12c de la linea de transporte de la figura 1A comprende dos elementos transportadores longitudinales
12c1 y 12¢2 paralelos entre si, cada uno de los cuales es capaz de desplazarse segln la direccién longitudinal 14 de
avance a diferentes velocidades longitudinales de avance entre si para hacer girar, a diferentes velocidades de rotacion,
las partes de los soportes de objetos en contacto con los dos elementos de transporte longitudinales respectivos 12¢1 y
12c2 (estas velocidades longitudinales de avance son diferentes de la velocidad de avance de la cadena sinfin que impulsa
los soportes de objetos en un movimiento longitudinal de avance). Se crea asi una diferencia de velocidad entre las dos
partes moviles independientes de cada soporte, 0 que impone asi una diferencia de velocidad de rotacion al nivel de las
zonas del objeto en contacto con estas partes respectivas.

La Figura 5 ilustra con mas detalle un ejemplo de una posible configuracion para la tercera estacién 12c. Cada elemento
de transporte longitudinal es aqui una correa pero, como para los elementos de transporte longitudinal de las otras
estaciones, puede adoptar cualquier otra forma, tal como una cinta transportadora, una cadena, etc. Cada elemento de
transporte longitudinal estéd configurado verticalmente para formar un elemento longitudinal sinfin siendo enrollado
alrededor de varias poleas y/o roldanas que permiten su guiado y su accionamiento en particular en traslacién segun la
direccion longitudinal 14 de avance. Como se ha representado en la Figura 1, cada elemento de transporte longitudinal
12c1, 12¢2 tiene un ancho (dimension transversal) menor que el de los elementos de transporte longitudinales de las otras
estaciones, de modo que los dos elementos de transporte longitudinales 12c1 y 12¢2 se pueden disponer uno al lado del
otro sin tocarse entre si, siendo capaces de entrar en contacto con las partes moéviles en rotacién de los soportes de objetos
y esto, sin aumentar de manera global el tamafio transversal de la linea de transporte.

Mas especificamente, cada elemento de transporte longitudinal se monta enrollado alrededor de dos poleas 12c3 y 12c4
de extremidad y la parte longitudinal horizontal de cada elemento situada entre estas dos poleas esta soportada por un
bastidor central 12c5 (un bastidor similar puede estar presente para cada correa de otras estaciones). Partiendo de una
primera de las dos poleas de extremidad (la primera polea de extremidad no es la misma para los dos elementos de
transporte), cada elemento de transporte longitudinal esta conformado de manera que se enrolle alrededor de una polea
motriz 12¢c6 (para el elemento 12c2) y 12c7 (para el elemento 12c1) situada a una altura inferior a la de la polea de
extremidad de partida y desplazada verticalmente con respecto a esta Ultima. Cada polea motriz esta montada sobre un
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eje transversal t1 o t2 conectado, por un extremo, a un grupo de accionamiento motorizado G1 o G2, por ejemplo del tipo
motorreductor, y por el otro extremo, al bastidor mencionado anteriormente y no representado. Cada elemento de
transporte longitudinal se extiende entonces para enrollarse alrededor de una roldana tensora 12¢8 (para el elemento 12c2)
0 12¢9 (para el elemento 12¢1) situado a una altura inferior a la de la polea motriz y desplazada verticalmente con relacién
a esta Ultima. Cada elemento de transporte longitudinal sube a continuaciéon en direccion de la segunda polea de
extremidad pasando sobre una polea o roldana intermedia 12¢10, por ejemplo comun a los dos elementos de transporte
longitudinales. Los dos elementos de transporte longitudinales paralelos tienen una configuracién simétrica entre si con
respecto a un plano vertical medio que contiene el eje de rotacién de la roldana 12¢10. Asi, a partir de las poleas de retorno,
los dos elementos de transporte longitudinales suben cada uno en direccion a su segunda polea de extremidad superior
cruzandose al nivel de la roldana 12¢10 segun una vista tomada en proyeccion en un plano vertical perpendicular a los dos
arboles transversales. t1 y t2. Todos los ejes de rotacion de las distintas poleas y roldanas son transversales, paralelos
entre si y perpendiculares a un mismo plano vertical.

A continuacién se describiran con referencia a las figuras 6 a 9 varias etapas sucesivas de un modo de realizaciéon de un
procedimiento de transporte o de transito de objetos implementado por el sistema 10 de transporte o de transito se acaba
de describir. Se observard que el procedimiento puede implementarse alternativamente mediante un sistema de
configuracion diferente.

En la figura 6 se ha representado un soporte 16 de objeto formado por dos elementos alargados 16a y 16b de soporte del
tipo de los descritos con referencia a las figuras 2 a 4 y que llevan conjuntamente por encima de ellos un objeto 18 provisto
de un pedunculo 18a. Como se ha ilustrado por la flecha R1, aqui se aplica una rotacién en sentido contrario a las agujas
del reloj al soporte de objeto alrededor de un eje transversal horizontal H. EI movimiento de rotacion se aplica
simultaneamente a cada una de las dos porciones 16a1, 16a2 y 16b1, 16b2 de cada elemento alargado 16a y 16b de
soporte que estan todos en contacto con el mismo elemento 12a1 de transporte longitudinal accionado en traslacién en la
direccion 14 (primera estacion 12a). La rotacién en sentido en sentido contrario a las agujas del reloj se obtiene aqui gracias
a una velocidad de movimiento del elemento 12a1 de transporte longitudinal que es inferior a la velocidad de movimiento
de la cadena sinfin 20 de la figura 1A. La primera rotacién previa efectuada permite conferir al pedinculo 18a una
orientacion previa longitudinal posterior. Esta orientacion previa también se obtiene gracias a la presencia de dos paredes
paralelas entre si que enmarcan lateralmente el elemento 12a1 de transporte para guiar la orientacion del pedinculo del
objeto hacia atras y evitar que se posicione de forma incontrolada sobre uno de los lados. Aqui solo se ha representado la
pared trasera P1 mientras que la pared delantera se ha omitido para no sobrecargar el dibujo.

En la Figura 7, se ha representado el mismo soporte 16 de objeto que en la figura 6 con el objeto 18. Como se ha ilustrado
por la flecha R2, aqui se aplica una rotacién en sentido de las agujas del reloj al soporte del objeto alrededor de un eje
transversal horizontal H. EI movimiento de rotacion se aplica simultaneamente a cada una de las dos porciones 16a1, 16a2
y 16b1, 16b2 de cada elemento alargado 16a y 16b de soporte que estan todos en contacto con el mismo elemento 12b1
de transporte longitudinal accionado en traslacién en la direccion 14 (segunda estacion 12b). La rotacion en sentido de las
agujas del reloj se obtiene aqui gracias a una velocidad de desplazamiento del elemento 12a1 de transporte longitudinal
que es mayor que la velocidad de movimiento de la cadena sinfin 20 de la figura 1A. La segunda rotacion previa efectuada
permite conferir al pedinculo 18a una orientacion previa longitudinal hacia delante. Esta orientacion previa también se
obtiene gracias a la presencia de dos paredes paralelas entre si que enmarcan lateralmente el elemento 12b1 de transporte
para guiar la orientacion del pedunculo del objeto desde atras (orientacion previa de la figura 6) hacia adelante durante la
puesta en rotacién del objeto (aqui el pedunculo pivota de atrds hacia adelante gracias a la presencia de las paredes
laterales que limitan su movimiento segun esta disposicién longitudinal). Aqui no se han representado las dos paredes
laterales por motivos de claridad, pero son similares a las de la figura 6.

Los objetos cuyos pedlnculos 18a han sido orientados previamente o posicionados previamente hacia adelante en la
segunda estacion 12b (el mismo razonamiento se puede efectuar con una orientacion del pedinculo hacia atras) llegan a
la tercera estacion 12c donde seran sometidos a una diferencia de velocidad por medio de las partes de soporte que los
llevan.

En la tercera estacion 12c, cada elemento 12c1, 12c2 de transporte longitudinal es accionado en un movimiento de
traslacién longitudinal a una velocidad que difiere de un elemento al otro gracias a los respectivos grupos de accionamiento
motorizados asociados a estos elementos (fig. 5) y que pueden ser controlados de forma apropiada y selectiva, en particular
automaticamente. Asi, las dos porciones 16a1y 16b1 de los dos elementos alargados 16ay 16b de soporte son accionadas
en rotacién alrededor de su eje longitudinal (véanse las figuras 2 a 4) por el elemento 12c1 de transporte a una primera
velocidad mientras que las dos porciones 16a2 y 16b2 de los dos elementos alargados 16a y 16b de soporte son
accionados en rotacion alrededor de su eje longitudinal (véanse las figuras 2 a 4) por el elemento 12¢2 de transporte a una
segunda velocidad diferente de la primera. Seleccionando adecuadamente la diferencia de velocidad entre los dos
elementos de transporte longitudinales, las partes de soporte correspondientes se ponen asi en rotacion de manera
adecuada e independiente (con diferentes velocidades entre las partes de soporte situadas en contacto con los dos
elementos de transporte adyacentes), lo que provoca la rotacién del objeto 18 alrededor de un eje no horizontal. Como se
ha representado en la figura 8A, la rotacién impartida al objeto y a su pedinculo es aqui una rotacion de eje vertical V
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simbolizada por la flecha R3 (rotacion en sentido contrario a las agujas del reloj). Para obtener esta rotacion, la velocidad
de accionamiento del elemento 12c1 de transporte es mayor que la del elemento 12c2 de transporte y la velocidad de
desplazamiento de la cadena sinfin 20 de la figura 1A esta comprendida entre las velocidades de accionamiento de los
dos elementos de transporte.

Se observara que si el pedinculo 18a llega a la tercera estacién 12c con una orientaciéon hacia atras entonces seria
conveniente poner en rotacién el objeto alrededor de un eje vertical siguiendo un movimiento de rotacion en sentido
contrario al mostrado en la figura 8A (es decir siguiendo una rotacion en el sentido de las agujas del reloj) para llegar a la
salida de la tercera estacion con la misma orientacion para el pedunculo. Para ello, seria necesario invertir el orden de
magnitud de las velocidades de accionamiento de los elementos de transporte.

Las Figuras 8B y 8C ilustran el final del movimiento de rotacién de la tercera estacion 12c que se inici6 en la figura 8A y
muestran que el pedunculo 18a ha sido orientado generalmente transversalmente con respecto a la direccion longitudinal
de avance de los elementos de transporte longitudinales como se explico anteriormente, en particular con referencia a las
figuras 1A-C. El pedinculo esta asi globalmente orientado sobre uno de los lados de la linea de transporte, aqui el lado
opuesto a la cadena sinfin. Alternativamente, el pedinculo puede estar orientado en direccion al lado opuesto. Segun otra
alternativa mas, el pedunculo puede adoptar una orientacion diferente de las que se acaban de mencionar en funcion de
las necesidades de la linea de transporte y de las operaciones a efectuar.

Los objetos cuyos pedunculos 18a han sido globalmente orientados o posicionados sobre el lado o lateralmente en la
tercera estaciéon 12c¢ (el mismo razonamiento se puede efectuar con una orientacion diferente del pedinculo) llegan a la
cuarta estacién 12d donde seran sometidos, por ejemplo, a una etapa de inspeccién o de analisis en funcién de su
orientacién o posicionamiento.

La figura 9A ilustra el desarrollo de esta etapa, omitiendo sin embargo representar el sistema de inspeccidn, de clasificacion
(por ejempilo: calibracién) o de andlisis de tipo conocido que pueda ser utilizado. Estando el pedinculo 18a del objeto 18
orientado de manera globalmente transversal con respecto a la direccion longitudinal 14 de avance de la linea de
transporte, la orientaciéon globalmente transversal del pedinculo se conserva sustancialmente durante la puesta en
rotacion, siguiendo la flecha R4 en sentido contrario a las agujas del reloj, de todas las porciones moéviles del soporte 16
de objeto alrededor de un eje transversal horizontal H. El objeto y su pedinculo son asi accionados en rotacién alrededor
del eje H durante esta etapa, lo que permite en particular inspeccionar el area del objeto que esta opuesta a aquella a la
que se conecta el pedunculo, lo que era muy dificil con las técnicas conocidas de la técnica anterior. Esta etapa permite
en particular efectuar una inspeccién o analisis de los objetos transportados por los soportes, en particular de las zonas de
estos objetos de dificil acceso, sin establecer contacto fisico con dichos objetos. Esto es particularmente ventajoso cuando
no se desea correr el riesgo de dafarlos con un contacto fisico. Se observara que la etapa de puesta en rotacion del objeto
durante la etapa de inspeccién no es obligatoria. Segln una variante, la rotacién puede realizarse temporalmente durante
la etapa de inspeccion.

Como el pedunculo puede tomar diferentes orientaciones geométricas predeterminadas después de la puesta en rotacion
efectuada en la tercera estacion 12¢ (alrededor de un eje no horizontal), en la cuarta estacion se pueden inspeccionar a
continuacién diferentes zonas del objeto segun las necesidades de la instalacion.

Las figuras 9B y 9C ilustran un sistema 30 de inspeccion, de clasificacion o de analisis de tipo conocido que permite efectuar
una etapa de inspeccidn, sin contacto, sobre las partes de los objetos 18 opuestas a las que llevan el pedinculo orientado
de manera globalmente transversal, al nivel de la cuarta estacién 12d. Como se ha representado en estas figuras, el
sistema 30 de inspeccion es por ejemplo del tipo éptico. Se dispone en altura con respecto a la cota en la que se encuentra
la linea de transporte y en el lado opuesto al lado hacia el que se orienta el pedinculo de los objetos (Fig. 9C). El sistema
30 de inspeccion es, por ejemplo, un sistema optico de formacion de imagenes del tipo conocido. Como se ha representado
en estas figuras, el sistema 30 emite un haz éptico F lo suficientemente ancho, por ejemplo, para englobar varios objetos
simultaneamente (figura 9B) aunque esto no es en modo alguno una obligacion.

Segun una variante no representada, se puede anadir a la linea de transporte un sistema de transformacion de objetos,
por ejemplo para realizar una etapa de transformacion de los objetos, en lugar de la etapa de inspeccién, de clasificacion
o de analisis 0 ademas de esta etapa y, por ejemplo , a continuacién de esta etapa.

La transformacién considerada requiere generalmente un contacto con los objetos a transformar y puede ser, por ejemplo,
una etapa de corte de los pedunculos de los objetos, aunque pueden contemplarse otras transformaciones.
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REIVINDICACIONES

1. Procedimiento de transporte de objetos pertenecientes al grupo de las frutas y hortalizas con pedunculo, que
incluye las siguientes etapas:

- transporte de una pluralidad de objetos (18) en una linea (12) de transporte en una direccién longitudinal (14) de
avance, siendo llevado cada objeto transportado por un soporte (16) que es accionado por la linea (12) de transporte
en su movimiento longitudinal de avance,

- puesta en rotacién de al menos un soporte (16) de un objeto (18) de manera que provoque la rotacion de dicho
objeto (18) alrededor de un eje no horizontal;

siendo realizada la puesta en rotaciéon de al menos un soporte (16) para conferir al pedinculo (18a) de dicho objeto (18)
una orientacion geométrica predeterminada, caracterizado por:

mantener esta orientacion geométrica predeterminada durante la rotacion de dicho objeto (18) alrededor del eje no
horizontal.

2. Procedimiento segun la reivindicacién 1, caracterizado por que cada soporte (16) comprende al menos dos partes
(16a1, 16a2, 16b1, 16b2) dispuestas una al lado de la otra segin una disposicion transversal con respecto a la direccién
longitudinal de avance y cada una de las cuales es mévil en rotacion independientemente entre si, comprendiendo la etapa
de puesta en rotacién de dicho al menos un soporte (16) la puesta en rotacion de dichas al menos dos partes (16a1, 16a2,
16b1, 16b2) a velocidades diferentes entre si.

3. El procedimiento segun la reivindicacion 1 o 2, caracterizado por que la puesta en rotacion de dicho al menos un
soporte (16) orienta el pedunculo (18a) segin una orientacién globalmente transversal con respecto a la direccion
longitudinal (14) de avance.

4. El procedimiento segun la reivindicacion 3, caracterizado por que incluye una etapa de puesta en rotacién de
dicho al menos un soporte (16) que es efectuada al menos durante una etapa de inspeccién o de transformacion del objeto
(18) llevado por dicho soporte con su pedinculo orientado (18a), de forma que provoque la rotacién de dicho objeto sobre
si mismo alrededor de un eje, conservando la orientacién global transversal del pedinculo del objeto.

5. Procedimiento segun una de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado por que, antes de la puesta en rotacién de
dicho al menos un soporte (16) de objeto cuyo propdsito es provocar la rotacién de dicho objeto (18) alrededor de un eje
no horizontal y conferirle a su pedunculo (18a) una orientacion geométrica predeterminada, el procedimiento incluye al
menos una etapa previa de puesta en rotacién de dicho al menos un soporte (16) para provocar la rotacién adaptada de
dicho objeto llevado por dicho soporte alrededor de un eje transversal horizontal con el fin de conferir al pedinculo (18a)
del objeto una orientacién geométrica previa.

6. Un sistema (10) de transporte de objetos pertenecientes al grupo de las frutas y hortalizas con pedunculo, que
incluye:

- una linea (12) de transporte que puede ser accionada en movimiento en una direccion longitudinal (14) de avance,

- una pluralidad de soportes (16) que pueden ser accionados por la linea de transporte en su movimiento de avance
y que son aptos para transportar un objeto (18),

en el que la linea (12) de transporte comprende un dispositivo (12c1, 12¢c2) de puesta en rotacion de al menos un soporte
(16) de un objeto para provocar la rotacion de dicho objeto alrededor de un eje no horizontal y para conferir a su pedunculo
una orientacion geométrica predeterminada;

caracterizado por que el dispositivo (12c1, 12c2) de puesta en rotacién esta adaptado para mantener esta orientacion
geométrica predeterminada durante la rotacion de dicho objeto (18) sobre un eje no horizontal.

7. Sistema segun la reivindicacion 6, caracterizado por que cada soporte (16) que lleva un objeto comprende al
menos dos partes (16a1, 16a2, 16b1, 16b2) dispuestas una al lado de la otra segun una disposicién transversal con
respecto a la direccion longitudinal (14) de avance,

siendo cada parte (16a1, 16a2, 16b1, 16b2) movil en rotacion con independencia de las demas, comprendiendo la linea
de transporte dos elementos (12c1, 12c2) de transporte longitudinales paralelos entre si que son capaces de accionar
respectivamente dichas al menos dos piezas de cada soporte mévil de objeto a velocidades de avance longitudinal
diferentes entre si para provocar la rotacién del objeto (18) alrededor de un eje no horizontal y conferir a su pedinculo
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(18a) una orientacion geométrica predeterminada.

8. Sistema segun la reivindicacion 7, caracterizado por que cada soporte (16) que lleva un objeto esta formado por
dos elementos alargados (16a, 16b) de soporte cada uno dispuesto transversalmente con respecto a la direccion
longitudinal (14) de avance, uno detras del otro y conformados conjuntamente recibir el objeto a llevar.

9. Sistema segun la reivindicacion 8, caracterizado por que cada elemento alargado (16a, 16b) de soporte
transversal comprende dos porciones (16a1, 16a2, 16b1, 16b2) dispuestas una al lado de la otra segun la disposicién
transversal de dicho elemento con respecto a la direccion longitudinal (14) de avance, siendo cada una de las dos partes
mdviles en rotacion con independencia entre si.

10. Sistema segun una de las reivindicaciones 6 6 7, caracterizado por que cada elemento (16a, 16b) de soporte
transversal tiene una forma general de revolucion alrededor del eje longitudinal de dicho elemento.

11. Sistema seguin una de las reivindicaciones 7 a 10, caracterizado por que cada elemento longitudinal (12c1, 12¢2)
de transporte se elige entre una cinta transportadora, una cadena, una correa.

12. Sistema segun una de las reivindicaciones 6 a 11, caracterizado por que incluye un sistema (30) de clasificacion
sin contacto de los objetos (18) llevados por los soportes (16).

13. Sistema segln una de las reivindicaciones 6 a 12, caracterizado por que incluye un sistema de transformacion
de los objetos llevados por los soportes.
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