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DESCRIPCION
Dispositivo de transferencia de articulos
Antecedentes
Campo técnico

La presente invencion se refiere a un dispositivo de transferencia de articulos que transfiere una pluralidad de
articulos desde un componente de colocacién a un recipiente.

Técnica relacionada

Convencionalmente, como se divulga en el documento JP-A n.° 2011-251702, se conoce un dispositivo de
transferencia de articulos que usa una pluralidad de unidades de succion para agarrar, levantar y mover una
pluralidad de articulos desde un componente de colocacion, reorientar la pluralidad de articulos a una posicion de
embalaje de recipiente y luego liberar el vacio de las unidades de succion transfiriendo asi los articulos a un
recipiente.

En el documento US-A-3653178, se divulga un aparato para cargar bandejas en el que un grupo de articulos se
empuja hacia una caja de conducto que tiene una parte inferior extraible. La parte inferior de la caja de conducto se
retira rapidamente deslizandola horizontalmente de modo que los articulos del grupo caigan por gravedad en una
bandeja dispuesta debajo de la caja de conducto.

El documento US-A-4864801 describe un aparato para recoger y embalar automaticamente un numero seleccionado
de unidades de producto en bolsas flexibles en una caja de cartdn en una orientacion vertical. El aparato incluye un
conjunto de recogida para recibir y colocar una fila de tales unidades en una posicion inclinada. Se proporciona un
conjunto para transportar la fila inclinada de unidades desde el conjunto de recogida hasta una estacion de carga. La
estacidon de carga es operable para elevar una 0 mas filas transportadas a la misma desde su posicion inclinada a
una posicion sustancialmente vertical, luego sumergir las unidades colocadas verticalmente en una caja de carton.
Se proporciona un controlador para sincronizar el funcionamiento relativo del aparato.

Sumario de la invencién
Problema técnico

En el dispositivo de transferencia de articulos del documento JP-A n.° 2011-251702, dado que los articulos son
agarrados por la pluralidad de unidades de succion y luego se liberan, la cantidad de tiempo requerida para el
proceso de transferencia tiende a ser larga.

Un objeto de la presente invencidon es proporcionar un dispositivo de transferencia de articulos que transfiera una
pluralidad de articulos desde un componente de colocacidn a un recipiente y que pueda acortar el tiempo de
transferencia y sea eficiente.

Solucién al problema

De acuerdo con la presente invencidn, se proporciona un dispositivo de transferencia de articulos de acuerdo con la
reivindicacion 1.

En este dispositivo de transferencia de articulos, la cantidad de tiempo requerida para transferir los articulos a un
recipiente se puede acortar en comparacion con un caso en el que el dispositivo de transferencia de articulos agarra
los articulos en el componente de colocacion, los levanta, los mueve y libera los articulos por encima del recipiente.

Asimismo, en caso de que los articulos sean agarrados por una unidad de succidn, existe la preocupacion de que se
produzcan problemas, tales como que los articulos sufran dafios cuando los articulos se sujetan por vacio y son
agarrados por la unidad de succidn, o que los articulos no tengan completamente vacio aplicado a los mismos y
sean agarrados por la unidad de succién de tal manera que la unidad de succidn no puede agarrar los articulos o
deja caer los articulos. En contraposicion, en este dispositivo de transferencia de articulos, no es necesario agarrar
los articulos para transferirlos, por lo que puede eliminarse la aparicion de problemas que pueden surgir cuando se
agarran los articulos.

Asimismo, al transferir los articulos desde el componente de colocacidn al recipiente, la unidad de control controla el
funcionamiento de la unidad de accionamiento para cambiar un angulo definido entre la superficie de colocacion del
componente de colocacion y una superficie inferior del recipiente.

Al cambiar el angulo de la superficie de colocacién del componente de colocacidn con respecto a la superficie
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inferior del recipiente, se puede utilizar la inclinacion para transferir los articulos al recipiente. Asimismo, utilizando la
inclinacion para transferir los articulos al recipiente, se puede inhibir el dafio a los articulos en comparaciéon con un
caso en el que los articulos se dejan caer verticalmente.

Asimismo, el primer extremo del primer miembro del componente de colocacion entra al menos temporalmente en el
interior del espacio de contencidn que esta mas bajo que la parte superior de las paredes laterales del recipiente, por
lo que los articulos pueden moverse desde el lado del primer extremo del primer miembro dispuesto en una posicion
relativamente baja respecto a la superficie inferior del recipiente. En consecuencia, en este dispositivo de
transferencia de articulos, el dafio que acompafa a una caida vertical de los articulos a la superficie inferior del
recipiente tiende a inhibirse.

Un dispositivo de transferencia de articulos que pertenece a un segundo aspecto es el dispositivo de transferencia
de articulos que pertenece al primer aspecto, en donde cuando la unidad de control controla el funcionamiento de la
unidad de accionamiento de modo que el componente de colocacidn se extraiga de entre el recipiente y los articulos,
el primer extremo del primer miembro se mueve relativamente en una primera direccion en el espacio de contencion
a cerca de la pared lateral del recipiente en un lado aguas abajo en la primera direccion.

En este dispositivo de transferencia de articulos, el primer extremo del primer miembro se mueve dentro del espacio
de contencién colocado mas bajo que la parte superior de las paredes laterales del recipiente, por lo que los
articulos pueden moverse desde el lado del primer extremo del primer miembro dispuesto en una posicion
relativamente baja respecto al recipiente. En consecuencia, en este dispositivo de transferencia de articulos, el dafio
que acompafa a una caida vertical de los articulos a la superficie inferior del recipiente tiende a inhibirse.

Un dispositivo de transferencia de articulos que pertenece a un tercer aspecto es el dispositivo de transferencia de
articulos que pertenece al segundo aspecto, en donde cuando la unidad de control controla el funcionamiento de la
unidad de accionamiento de modo que el componente de colocacidn se extraiga de entre el recipiente y los articulos,
el primer extremo del primer miembro se mueve relativamente a lo largo de la superficie inferior del recipiente hasta
la proximidad de la pared lateral del recipiente en el lado aguas abajo en la primera direccién.

En este dispositivo de transferencia de articulos, el primer extremo del primer miembro se mueve generalmente en la
misma posicion de altura en el espacio de contencion a la proximidad de la pared lateral del recipiente dispuesto en
el lado aguas abajo en la primera direccion, por lo que el dafio que acompafia a una caida vertical a la superficie
inferior del recipiente puede inhibirse con respecto a muchos de los articulos transferidos al recipiente.

Un dispositivo de transferencia de articulos que pertenece a un cuarto aspecto es el dispositivo de transferencia de
articulos que pertenece al segundo aspecto o al tercer aspecto, en donde cuando la unidad de control controla el
funcionamiento de la unidad de accionamiento de modo que el componente de colocacion se extraiga de entre el
recipiente y los articulos, el primer extremo del primer miembro se mueve relativamente desde cerca de la pared
lateral del recipiente en un lado aguas arriba en la primera direccion a cerca de la pared lateral del recipiente en el
lado aguas abajo en la primera direccion.

En este dispositivo de transferencia de articulos, el primer extremo del primer miembro se mueve en el espacio de
contencién desde cerca de la pared lateral del recipiente dispuesto en el lado aguas arriba en la primera direccién a
cerca de la pared lateral del recipiente dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccidn. En consecuencia,
en este dispositivo de transferencia de articulos, el dafio que acompafa a una caida vertical a la superficie inferior
del recipiente puede inhibirse con respecto a casi todos los articulos transferidos al recipiente.

Un dispositivo de transferencia de articulos que pertenece al quinto aspecto es el dispositivo de transferencia de
articulos que pertenece al segundo aspecto o al tercer aspecto, en donde el componente de colocacion incluye
ademas un segundo miembro en forma de placa. El segundo miembro tiene un tercer extremo, un cuarto extremo, y
la superficie de colocacidon que se extiende entre el tercer extremo y el cuarto extremo. Al transferir los articulos
desde el componente de colocacion al recipiente, la unidad de control controla el funcionamiento de la unidad de
accionamiento para cambiar el angulo definido entre la superficie de colocacién del segundo miembro y la superficie
inferior del recipiente de modo que el tercer extremo del segundo miembro esté dispuesto en una posicion mas baja
que el cuarto extremo del segundo miembro y en el espacio de contencion colocado mas bajo que la parte superior
de las paredes laterales. Cuando la unidad de control controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento de
modo que el componente de colocacidon se extraiga de entre el recipiente y los articulos, el tercer extremo del
segundo miembro se mueve relativamente en una segunda direccion opuesta a la primera direccién en el espacio de
contencion a cerca de la pared lateral del recipiente en un lado aguas abajo en la segunda direccion.

En este dispositivo de transferencia de articulos, el primer miembro y el segundo miembro se pueden utilizar para
inhibir el dafio que acompafia a una caida vertical a la superficie inferior del recipiente con respecto a muchos de los
articulos transferidos al recipiente.

Un dispositivo de transferencia de articulos que pertenece a un sexto aspecto es el dispositivo de transferencia de
articulos que pertenece a cualquiera de los aspectos anteriores, incluyendo ademas un empujador. El empujador se
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mueve a lo largo de la superficie de colocacion del primer miembro desde el lado del segundo extremo hasta el lado
del primer extremo.

En este dispositivo de transferencia de articulos, los articulos se pueden mover suavemente a lo largo de la
superficie de colocacion del primer miembro hacia abajo hasta el recipiente.

Efectos ventajosos de la invencion

El dispositivo de transferencia de articulos de la invencidon puede acortar la cantidad de tiempo requerido para
transferir articulos.

Breve descripcién de los dibujos

La figura 1 es una vista en planta que ilustra esquematicamente un sistema de transferencia de articulos que incluye
un dispositivo de transferencia de articulos que pertenece a una primera realizacion;

la figura 2 es un diagrama de bloques de control del dispositivo de transferencia de articulos de la figura 1;

la figura 3 es una vista en seccion lateral, a lo largo de las flechas llI-lll de la figura 1, del dispositivo de transferencia
de articulos de la figura 1 visto desde el lado izquierdo;

la figura 4A es un dibujo esquematico que muestra una porcion del funcionamiento del dispositivo de transferencia
de articulos de la figura 1, y es una vista en seccion lateral del dispositivo de transferencia de articulos visto desde el
lado izquierdo;

la figura 4B es un dibujo esquematico que muestra una porcion del funcionamiento del dispositivo de transferencia
de articulos de la figura 1, y es una vista en seccion lateral del dispositivo de transferencia de articulos visto desde el
lado izquierdo;

la figura 4C es un dibujo esquematico que muestra una porcion del funcionamiento del dispositivo de transferencia
de articulos de la figura 1, y es una vista en seccion lateral del dispositivo de transferencia de articulos visto desde el
lado izquierdo;

la figura 4D es un dibujo esquematico que muestra una porcion del funcionamiento del dispositivo de transferencia
de articulos de la figura 1, y es una vista en seccion lateral del dispositivo de transferencia de articulos visto desde el
lado izquierdo;

la figura 4E es un dibujo esquematico que muestra una porcion del funcionamiento del dispositivo de transferencia
de articulos de la figura 1, y es una vista en seccion lateral del dispositivo de transferencia de articulos visto desde el
lado izquierdo;

la figura 4F es un dibujo esquematico que muestra una porcién del funcionamiento del dispositivo de transferencia
de articulos de la figura 1, y es una vista en seccion lateral del dispositivo de transferencia de articulos visto desde el
lado izquierdo;

la figura 5 es un diagrama de flujo que muestra un ejemplo del funcionamiento del dispositivo de transferencia de
articulos de la figura 1;

la figura 6 es una vista en seccion lateral de un dispositivo de transferencia de articulos de la modificacién de
ejemplo 1A visto desde el lado izquierdo;

la figura 7 es una vista en seccion lateral de un dispositivo de transferencia de articulos de la modificacién de
ejemplo 1B no de acuerdo con la invencion visto desde el lado izquierdo;

la figura 8 es una vista en seccién trasera de un dispositivo de transferencia de articulos de la modificacion de
ejemplo 1C visto desde el lado trasero;

la figura 9 es una vista en seccion lateral de un dispositivo de transferencia de articulos de la modificacién de
ejemplo 1E visto desde el lado izquierdo;

la figura 10 es una vista en seccion lateral de un dispositivo de transferencia de articulos de una segunda realizacion
visto desde el lado izquierdo;

la figura 11 es un diagrama de bloques de control que muestra porciones del dispositivo de transferencia de articulos
de la figura 10;
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la figura 12A es un dibujo esquematico que muestra una porcion del funcionamiento del dispositivo de transferencia
de articulos de la figura 10, y es una vista en seccion lateral del dispositivo de transferencia de articulos visto desde
el lado izquierdo;

la figura 12B es un dibujo esquematico que muestra una porcion del funcionamiento del dispositivo de transferencia
de articulos de la figura 10, y es una vista en seccion lateral del dispositivo de transferencia de articulos visto desde
el lado izquierdo;

la figura 12C es un dibujo esquematico que muestra una porcion del funcionamiento del dispositivo de transferencia
de articulos de la figura 10, y es una vista en seccion lateral del dispositivo de transferencia de articulos visto desde
el lado izquierdo;

la figura 12D es un dibujo esquematico que muestra una porcion del funcionamiento del dispositivo de transferencia
de articulos de la figura 10, y es una vista en seccion lateral del dispositivo de transferencia de articulos visto desde
el lado izquierdo;

la figura 13 es un diagrama de flujo que muestra las etapas bdasicas de funcionamiento del dispositivo de
transferencia de articulos de la figura 10; y

la figura 14 es una vista en seccidn lateral de un dispositivo de transferencia de articulos de la modificacion de
ejemplo 2A visto desde el lado izquierdo.

Descripcién detallada

A continuacion se describiran realizaciones del dispositivo de transferencia de articulos de la invenciéon. Se
observara que las realizaciones descritas a continuacién son ejemplos especificos de la invenciéon y no pretenden
limitar el alcance técnico de la invencidn. Se entendera que se pueden realizar diversos cambios en la configuracion
y el detalle sin apartarse del espiritu y alcance de la invencion expuestos en las reivindicaciones.

Se observara que en la siguiente descripcion expresiones tales como delante, detras, izquierda y derecha pueden
usarse por conveniencia para describir relaciones y direcciones posicionales. A menos que se especifique lo
contrario, las direcciones indicadas por estas expresiones concuerdan con las direcciones de las flechas mostradas
en los dibujos.

Asimismo, en la siguiente descripcion expresiones tales como en paralelo, ortogonal, perpendicular, horizontal y
vertical se pueden usar, y estas expresiones no se limitan a los casos en los que las cosas que describen estan, en
un sentido estricto, en paralelo, ortogonal, perpendicular, horizontal o vertical e incluyen casos en los que las cosas
que describen estan sustancialmente en paralelo, ortogonal, perpendicular, horizontal o vertical.

Primera realizacion
Se describira un dispositivo de transferencia de articulos 100 de una primera realizacién de la invencion.
(1) Visién general del sistema de transferencia de articulos

Se describira una visidon general del sistema de transferencia de articulos 1 que incluye el dispositivo de
transferencia de articulos 100 con referencia a la figura 1. La figura 1 es una vista en planta que ilustra
esquematicamente el sistema de transferencia de articulos 1 que incluye el dispositivo de transferencia de articulos
100.

El sistema de transferencia de articulos 1 es un sistema que transfiere una cantidad predeterminada de articulos G a
un recipiente C y descarga el recipiente C que contiene los articulos G en su interior.

En el presente caso, los articulos G son alimentos envasados en bolsas. Por ejemplo, los articulos G son pan
envasado en bolsas. Los alimentos blandos, tal como el pan, se deforman y dafian faciimente por la fuerza que
actla sobre los mismos desde el exterior. Sin embargo, el tipo de los articulos G que el dispositivo de transferencia
de articulos 100 transfiere al recipiente C no se limita a un tipo especifico. El dispositivo de transferencia de articulos
100 se puede utilizar para transferir diversos tipos de articulos al recipiente C.

En el presente caso, el recipiente C es un recipiente que también se denomina bandeja de alimentos usada
principalmente en la industria alimentaria. El recipiente C es un recipiente delgado que es relativamente corto en
altura (sus paredes laterales W1 a W4 son relativamente cortas en altura) y es para transportar articulos. El
recipiente C incluye una superficie inferior B y paredes laterales W1 a W4 dispuestas alrededor de la superficie
inferior B. La superficie superior del recipiente C esta abierta. En el sistema de transferencia de articulos 1, los
articulos G se transfieren al recipiente C a través de la abertura en la superficie superior.
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La superficie inferior B del recipiente C tiene forma de cuadrilatero cuando se ve desde arriba. Las paredes laterales
W1 a W4 del recipiente C estan dispuestas a lo largo de los cuatro lados de la superficie inferior B del recipiente C.
La superficie inferior B y las paredes laterales W1 a W4 que rodean la superficie inferior B forman en el recipiente C
un espacio de contencion S que contiene los articulos G. Se observara que el recipiente C puede ser cualquier
recipiente siempre que al menos su parte superior esté abierta, y la forma, etc., del mismo no se limite a la forma,
etc., del recipiente C ejemplificado aqui.

El sistema de transferencia de articulos 1 incluye principalmente un dispositivo de transporte de articulos X1, un
dispositivo de suministro de recipientes X2, el dispositivo de transferencia de articulos 100 y un dispositivo de
transporte de salida de recipientes X3. El dispositivo de transferencia de articulos 100 incluye un componente de
colocacion 10.

El dispositivo de transporte de articulos X1 transporta los articulos G desde un proceso (p. €j., un proceso de
fabricacion de los articulos G) aguas arriba del sistema de transferencia de articulos 1 y suministra los articulos G al
dispositivo de transferencia de articulos 100. Aunque esto no pretende limitar el tipo del dispositivo, el dispositivo de
transporte de articulos X1 es, por ejemplo, una cinta transportadora. El dispositivo de transporte de articulos X1
transporta los articulos G de modo que una pluralidad de los articulos G se retnen en un estado alineado sobre el
componente de colocacion 10 del dispositivo de transferencia de articulos 100. El dispositivo de transporte de
articulos X1 transporta los articulos G de tal manera que, como en la figura 1 por ejemplo, un total de doce articulos
G se relnen en un estado alineado en tres filas en la direccion delantera y trasera y en cuatro filas en la direccion
derecha e izquierda en el componente de colocacion 10 del dispositivo de transferencia de articulos 100. Sin
embargo, la cantidad de los articulos G que se reunen en el componente de colocacion 10 del dispositivo de
transferencia de articulos 100 y la forma en que los articulos G se alinean en el componente de colocacién 10 no se
limitan a lo que se ilustra en la figura 1 y puede decidirse apropiadamente.

El dispositivo de suministro de recipientes X2 transporta, y suministra al dispositivo de transferencia de articulos 100,
recipientes C vacios (en los que no se han puesto los articulos G) almacenados en una ubicacion de
almacenamiento no mostrada en los dibujos. Especificamente, el dispositivo de suministro de recipientes X2
suministra el recipiente C debajo del componente de colocacion 10 del dispositivo de transferencia de articulos 100.

Aunque esto no pretende limitar el tipo del dispositivo, el dispositivo de suministro de recipientes X2 es, por ejemplo,
un transportador de rodillos. En la figura 1, el dispositivo de suministro de recipientes X2 transporta el recipiente C en
la direccion hacia la izquierda desde el lado derecho del dispositivo de transferencia de articulos 100. Sin embargo,
esta direccion de transporte del recipiente C es meramente ilustrativa, y la disposicidén del dispositivo de suministro
de recipientes X2 y la direccion de transporte pueden disefarse apropiadamente.

El dispositivo de transferencia de articulos 100 transfiere la pluralidad de articulos G colocados en el componente de
colocacion 10 desde el componente de colocacion 10 al recipiente C. El dispositivo de transferencia de articulos 100
transfiere especificamente los articulos G al recipiente C moviendo relativamente el recipiente C y el componente de
colocacion 10 de modo que, cuando los articulos G en el componente de colocacion 10 estan por encima del
recipiente C, el componente de colocacion 10 se extrae de entre el recipiente C y los articulos G. Los detalles sobre
el dispositivo de transferencia de articulos 100 se describiran mas adelante.

El dispositivo de transporte de salida de recipientes X3 transporta fuera del dispositivo de transferencia de articulos
100 el recipiente C al que los articulos G han sido transferidos por el dispositivo de transferencia de articulos 100. En
la figura 1, el dispositivo de transporte de salida de recipientes X3 transporta el recipiente C hacia delante desde el
dispositivo de transferencia de articulos 100, pero esta direccion de transporte del recipiente C es meramente
ilustrativa, y la direccion de transporte del dispositivo de transporte de salida de recipientes X3 puede decidirse
apropiadamente. El recipiente C que ha sido transportado a una posicién predeterminada por el dispositivo de
transporte de salida de recipientes X3 se apila en un carro (no mostrado en los dibujos) por un dispositivo de
transferencia de recipientes (no mostrado en los dibujos). El carro es un dispositivo para mover el recipiente C desde
el sistema de transferencia 1.

(2) Configuracién detallada del dispositivo de transferencia de articulos

La configuracion detallada del dispositivo de transferencia de articulos 100 se describira con referencia a la figura 2 y
la figura 3 ademas de la figura 1. La figura 2 es un diagrama de bloques de control del dispositivo de transferencia de
articulos 100. La figura 3 es una vista en seccion lateral, a lo largo de las flechas Ill-1ll de la figura 1, del dispositivo
de transferencia de articulos 100 visto desde el lado izquierdo de la figura 1.

El dispositivo de transferencia de articulos 100 incluye el componente de colocacion 10, una unidad de
accionamiento de componente de colocaciéon 18, un empujador 20, un rodillo 30, un mecanismo de movimiento de
recipientes 40 y una unidad de control 60. Mas abajo, se describiran detalles con respecto a cada una de estas
configuraciones.
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(2-1) Componente de colocacion

El componente de colocacién 10 recibe la pluralidad de articulos G suministrados por el dispositivo de transporte de
articulos X1 y retiene, en una superficie de colocacion 16, los articulos G hasta que se transfieran al recipiente C.

El componente de colocacion 10 incluye principalmente un primer miembro en forma de placa 11. En la presente
realizacion, el primer miembro 11 es un miembro plano que tiene forma de cuadrilatero como se muestra en la figura
1. El primer miembro 11 tiene un primer extremo 12, un segundo extremo 14, y la superficie de colocacién 16 que se
extiende entre el primer extremo 12 y el segundo extremo 14. El primer extremo 12 es una porcion de extremo que
esta dispuesta en el lado trasero y se extiende en la direccion derecha e izquierda. El segundo extremo 14 es una
porcién de extremo que esta dispuesta en el lado delantero y se extiende en la direccion derecha e izquierda.

El primer miembro 11 se coloca encima del rodillo 30 como en la figura 3. El rodillo 30 es un miembro de rotacion
libre cuyo eje de rotacion coincide con la direccion derecha e izquierda. Asimismo, las porciones de extremo derecha
e izquierda en la proximidad de la porcidn de extremo trasera del primer miembro 11 estan soportadas por miembros
de soporte 11a como en la figura 1. En la descripcion a continuacion, el término "en la proximidad de" es
basicamente sindnimo de o similar a los términos "préximo a" o "adyacente a", o, "en las proximidades de" una
caracteristica especifica o estructura especifica de la invencion.

En la presente realizacidn, los articulos G suministrados por el dispositivo de transporte de articulos X1 se agrupan
para alinearse en cuatro filas en la direccion derecha e izquierda y tres filas en la direccion delantera y trasera en la
superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 como en la figura 1.

Cuando los articulos G son suministrados por el dispositivo de transporte de articulos X1 al dispositivo de
transferencia de articulos 100, la superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 es generalmente horizontal
como en la figura 3. En otras palabras, la porcion de extremo trasera (el primer extremo 12) del primer miembro 11y
la porcion de extremo delantera (el segundo extremo 14) del primer miembro 11 estan dispuestas generalmente a la
misma altura. El primer extremo 12 del primer miembro 11 esta dispuesto adyacente a la porcidon de extremo de la
superficie de transporte del dispositivo de transporte de articulos X1. La superficie de colocacion 16 del primer
miembro 11 esta dispuesta generalmente a la misma altura que la altura de la superficie de transporte del dispositivo
de transporte de articulos X1. En otras palabras, cuando los articulos G son suministrados por el dispositivo de
transporte de articulos X1 al dispositivo de transferencia de articulos 100, los miembros de soporte 11ay el rodillo 30
soportan el primer miembro 11 de tal manera que la superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 esta
dispuesta generalmente a la misma altura que la altura de la superficie de transporte del dispositivo de transporte de
articulos X1. El dispositivo de transporte de articulos X1 transporta los articulos G hacia delante desde el lado
trasero, es decir, el lado del primer extremo 12 del componente de colocacion 10. Los articulos G que se mueven
desde el dispositivo de transporte de articulos X1 a la superficie de colocacion 16 del componente de colocacion 10
se mueven hacia delante sobre la superficie de colocacién 16 por inercia. Se observara que los articulos G
dispuestos en la fila mas delantera sobre |la superficie de colocacion 16 entran en contacto con una placa de presién
22 descrita mas adelante del empujador 20 dispuesta por encima de la porcidn delantera de la superficie de
colocacién 16 del primer miembro 11, por lo que el movimiento hacia delante de los articulos G esta regulado por la
placa de presidn 22. Los articulos G dispuestos en la segunda y posteriores filas desde delante sobre la superficie
de colocacion 16 (los articulos G en la segunda fila y la tercera fila desde delante en el ejemplo de la figura 1) entran
en contacto con los articulos G delante de ellos, por lo que se regula el movimiento hacia delante de los articulos G.

El movimiento del primer miembro 11 después de que un numero predeterminado (en la presente realizacién, doce)
de los articulos G se han reunido en la superficie de colocacién 16 se describira mas adelante.

(2-2) Unidad de accionamiento de componente de colocacion
La unidad de accionamiento de componente de colocacion 18 es un ejemplo de una unidad de accionamiento.

La unidad de accionamiento de componente de colocacion 18 mueve el recipiente C, que esta dispuesto debajo del
componente de colocacion 10 y al que se van a transferir los articulos G, y el componente de colocacién 10 entre si.
Especificamente, la unidad de accionamiento de componente de colocacién 18 mueve relativamente el recipiente C
dispuesto en una posicion de transferencia de articulos P1 y el primer miembro 11 del componente de colocacion 10.
Asimismo, la unidad de accionamiento de componente de colocacion 18 cambia el angulo formado por la superficie
de colocacion 16 del componente de colocacion 10 y la superficie inferior B del recipiente C dispuesto en la posicidn
de transferencia de articulos P1.

Se observara que la posicion de transferencia de articulos P1 es una posicidon en la que el recipiente C esta
dispuesto cuando el dispositivo de transferencia de articulos 100 transfiere los articulos G al recipiente C. En la
presente realizacion, el recipiente C no se mueve desde la posicion de transferencia de articulos P1 hasta que la
transferencia de los articulos G al recipiente C por el dispositivo de transferencia de articulos 100 generalmente se
completa. Asimismo, en la presente realizacién, la superficie inferior B del recipiente C dispuesto en la posicion de
transferencia de articulos P es horizontal.
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La unidad de accionamiento de componente de colocacion 18 incluye un mecanismo de cambio de postura 18a y un
mecanismo de movimiento 18b. El mecanismo de cambio de postura 18a y el mecanismo de movimiento 18b son
mecanismos que cambian la posicidén y/o la postura del primer miembro 11 moviendo al menos parte del primer
miembro 11 en una direccion predeterminada. El mecanismo de cambio de postura 18a y el mecanismo de
movimiento 18b incluyen cilindros de aire, por ejemplo, y usan los cilindros de aire para mover al menos parte del
primer miembro 11. Sin embargo, las fuentes de accionamiento del mecanismo de cambio de postura 18a y/o el
mecanismo de movimiento 18b no se limitan a cilindros de aire y otros tipos de fuentes de accionamiento, tales como
motores, por ejemplo, pueden utilizarse para mover al menos parte del primer miembro 11. Asimismo, siempre que
pueda mover el primer miembro 11 como se describe a continuacion, un Unico mecanismo puede realizar tanto las
funciones del mecanismo de cambio de postura 18a como el mecanismo de movimiento 18b.

El mecanismo de cambio de postura 18a cambia el angulo a (figura 4A) formado por la superficie de colocacion 16
del componente de colocaciéon 10 y la superficie inferior B del recipiente C. Especificamente, el mecanismo de
cambio de postura 18a cambia, conmutando el estado del primer miembro 11 entre un primer estado y un segundo
estado, el angulo a formado por la superficie de colocaciéon 16 del componente de colocacion 10 y la superficie
inferior B del recipiente C que es horizontal. Cuando el primer miembro 11 esta en el primer estado, la superficie de
colocacién 16 es horizontal. Cuando el primer miembro 11 esta en el segundo estado, la superficie de colocacién 16
esta inclinada en un angulo a con respecto al plano horizontal. El mecanismo de cambio de postura 18a conmuta el
primer miembro 11 entre el primer estado y el segundo estado moviendo en la direccidon hacia arriba y hacia abajo
los miembros de soporte 11a que estan dispuestos en la proximidad del extremo trasero del primer miembro 11. El
primer estado es un estado que toma el primer miembro 11 cuando el dispositivo de transporte de articulos X1 retne
los articulos G sobre la superficie de colocacién 16 del componente de colocacion 10. El segundo estado es un
estado que toma el primer miembro 11 cuando comienza la transferencia de los articulos G desde el componente de
colocacion 10 al recipiente C. Cuando el primer miembro 11 estd en el segundo estado, el primer extremo 12 esta
dispuesto en una posicidbn mas baja que el segundo extremo 14. En la presente realizaciéon, cuando el primer
miembro 11 esta en el segundo estado, el lado de extremo trasero del primer miembro 11 esta dispuesto en una
posicidon mas baja que el lado de extremo delantero del primer miembro 11. En otras palabras, cuando el primer
miembro 11 esta en el segundo estado, la superficie de colocacidn 16 se inclina hacia abajo desde el lado delantero
hasta el lado trasero. Asimismo, cuando el primer miembro 11 esta en el segundo estado, el primer extremo 12 esta
dispuesto en el espacio de contencién S colocado mas bajo que una parte superior T de las paredes laterales W1 a
W4 del recipiente C dispuesto en la posicion de transferencia de articulos P1.

El mecanismo de movimiento 18b mueve relativamente el recipiente C dispuesto en la posicidn de transferencia de
articulos P1 y el componente de colocacion 10. Especificamente, el mecanismo de movimiento 18b mueve
relativamente el recipiente C dispuesto en la posicion de transferencia de articulos P1 y el componente de
colocacion 10 moviendo el primer miembro 11. Cuando los articulos G en el componente de colocacion 10 estan por
encima del recipiente C dispuesto en la posicidn de transferencia de articulos P1, el mecanismo de movimiento 18b
mueve el primer miembro 11 para extraer de ese modo el componente de colocacion 10 de entre el recipiente C y
los articulos G. En el momento en el que el mecanismo de movimiento 18b comienza a mover el primer miembro 11
para transferir los articulos G, el primer miembro 11 estd en el segundo estado. En el momento en el que el
mecanismo de movimiento 18b comienza a mover el primer miembro 11 para transferir los articulos G, el primer
extremo 12 del primer miembro 11 esta dispuesto en el espacio de contencion S del recipiente C.

Cdémo el mecanismo de movimiento 18b mueve el primer miembro 11 se describe mas adelante. En la siguiente
descripcion, para evitar una descripcion extensa, la expresion "en el movimiento de transferencia del componente de
colocacion 10" puede usarse en lugar de la expresion "cuando el componente de colocacion 10 se mueve de modo
que el componente de colocacion 10 se extrae de entre el recipiente C y los articulos G".

Preferentemente, en el movimiento de transferencia del componente de colocacion 10, el mecanismo de movimiento
18b mueve relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 en el espacio de contencién S en una primera
direccién D1. En el movimiento de transferencia del componente de colocacion 10, el mecanismo de movimiento 18b
mueve relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 a la proximidad de la pared lateral del recipiente C
dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccion D1. Preferentemente, en el movimiento de transferencia del
componente de colocacién 10, el mecanismo de movimiento 18b mueve relativamente el primer extremo 12 del
primer miembro 11 en la primera direccion D1 a la proximidad de la pared lateral del recipiente C dispuesto en el
lado aguas abajo en la primera direccion D1 de modo que la distancia entre el primer extremo 12 y la superficie
inferior B del recipiente C se vuelve igual 0 menor que 1/2 de la altura de las paredes laterales W1 a W4. En la
presente realizacion, la primera direccion D1 es la direccion hacia delante. Asimismo, en la presente realizacién, la
pared lateral del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccién D1 es la pared lateral W1.
Especificamente, el mecanismo de movimiento 18b mueve relativamente los miembros de soporte 11a, que soporta
el primer miembro 11 en las porciones de extremo de direccidon derecha e izquierda del lado trasero (el lado del
primer extremo 12) del primer miembro 11, en la primera direccion D1 a la proximidad de la pared lateral W1 del
recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccion D1.

Mas preferentemente, en el movimiento de transferencia del componente de colocacion 10, el mecanismo de
movimiento 18b mueve relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 a lo largo de la superficie inferior
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B del recipiente C en el espacio de contencion S en la primera direccion D1, a la proximidad de la pared lateral VW1
del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direcciéon D1.

Asimismo, preferentemente, al mover el componente de colocacion 10, el mecanismo de movimiento 18b mueve
relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 en la primera direccidon D1 desde la proximidad de la
pared lateral W2 del recipiente C dispuesto en el lado aguas arriba en la primera direccion D1 hasta la proximidad de
la pared lateral W1 del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direcciéon D1.

Cuando el mecanismo de movimiento 18b mueve relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 en la
primera direccion D1, la inclinacion del primer miembro 11 colocado sobre el rodillo 30 con respecto al plano
horizontal aumenta a medida que el primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueve en la primera direcciéon D1
mas cerca de la pared lateral W1 (véase la figura 4B a la figura 4E).

(2-3) Empujador

Al transferir los articulos G desde el componente de colocacion 10 al recipiente C, el empujador 20 se mueve a lo
largo de la superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 para ayudar al movimiento de los articulos G en la
superficie de colocacién 16 del primer miembro 11 al recipiente C.

Como se muestra en la figura 2 y la figura 3, el empujador 20 incluye principalmente una placa de presion 22 y un
mecanismo de accionamiento de placa de presion 24. El mecanismo de accionamiento de placa de presion 24 es un
mecanismo que mueve la placa de presion 22. El mecanismo de accionamiento de placa de presion 24 incluye un
mecanismo de accionamiento tal como un cilindro de aire 0 un motor, por ejemplo.

La placa de presidén 22 aqui es un miembro en forma de placa. Sin embargo, la forma de la placa de presion 22
puede seleccionarse arbitrariamente. La placa de presion 22 esta dispuesta por encima de la porcién delantera de la
superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 en el primer estado. La placa de presion 22 regula el movimiento
hacia delante de los articulos G cuando el dispositivo de transporte de articulos X1 mueve los articulos G a la
superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 en el primer estado.

El empujador 20 mueve la placa de presion 22 a lo largo de la superficie de colocaciéon 16 del primer miembro 11
desde el lado del segundo extremo 14 al lado del primer extremo 12 cuando el mecanismo de cambio de postura
18a ha cambiado el estado del primer miembro 11 que tiene los articulos G colocados en la superficie de colocacion
16 desde el primer estado hasta el segundo estado (véase la figura 4A y la figura 4B). Como resultado, la placa de
presién 22 entra en contacto con los articulos G en la superficie de colocacién 16 y ayuda al movimiento o
deslizamiento de los articulos G a lo largo de la superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 al recipiente C.

(2-4) Rodillo

El rodillo 30 es un miembro que esta dispuesto debajo del primer miembro 11 y soporta el primer miembro 11 desde
su parte inferior como en la figura 3. El primer miembro 11 se coloca sobre el rodillo 30. El rodillo 30 gira libremente
alrededor de un eje de rotacion que se extiende horizontalmente en la direccidn derecha e izquierda.

(2-5) Mecanismo de movimiento de recipientes

En la presente realizacion, el mecanismo de movimiento de recipientes 40 es un mecanismo que mueve el recipiente
C en la direccion hacia arriba y hacia abajo. EI mecanismo de movimiento de recipientes 40 incluye una fuente de
accionamiento tal como un cilindro de aire y un motor que no se muestra en los dibujos y usa estas fuentes de
accionamiento para mover, en la direccion hacia arriba y hacia abajo, un soporte (no mostrado en los dibujos) que
soporta el recipiente C.

Especificamente, el mecanismo de movimiento de recipientes 40 mueve el recipiente C suministrado desde el
dispositivo de suministro de recipientes X2 a la posicion de transferencia de articulos P1 anterior. Asimismo, el
mecanismo de movimiento de recipientes 40 mueve el recipiente C hacia abajo para entregar el recipiente C al
dispositivo de transporte de salida de recipientes X3 después de que el mecanismo de movimiento 18b haya
terminado de mover el primer miembro 11.

(2-6) Unidad de control

La unidad de control 60 es un dispositivo de control que controla el funcionamiento de cada parte del dispositivo de
transferencia de articulos 100. En la presente realizacion, la unidad de control 60 es un dispositivo de control
dedicado al dispositivo de transferencia de articulos 100. Sin embargo, la unidad de control 60 no se limita al
dispositivo de control dedicado al dispositivo de transferencia de articulos 100 y puede ser un dispositivo que
también controle el funcionamiento de otros dispositivos. Por ejemplo, la unidad de control 60 puede ser un
dispositivo que controla el funcionamiento de al menos parte del dispositivo de transporte de articulos X1, el
dispositivo de suministro de recipientes X2 y el dispositivo de transporte de salida de recipientes X3 ademas del
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dispositivo de transferencia de articulos 100.

En la presente realizacion, la unidad de control 60 es un ordenador que tiene un procesador tal como una CPU y un
dispositivo de almacenamiento (no mostrado en los dibujos). La unidad de control 60 lee y ejecuta un programa para
controlar el funcionamiento del dispositivo de transferencia de articulos 100 almacenado en el dispositivo de
almacenamiento y controla el funcionamiento del dispositivo de transferencia de articulos 100 de acuerdo con este
programa. Se observara que la unidad de control 60 no se limita a realizarse por software. La unidad de control 60
puede realizarse por hardware, o puede realizarse mediante la cooperacion de software y hardware, siempre que
provoque que el dispositivo de transferencia de articulos 100 ejecute el funcionamiento descrito a continuacion.

Como se muestra en la figura 2, la unidad de control 60 esta conectada eléctricamente a la unidad de accionamiento
de componente de colocacidon 18 que incluye el mecanismo de cambio de postura 18a y el mecanismo de
movimiento 18b, el mecanismo de accionamiento de placa de presion 24 y el mecanismo de movimiento de
recipientes 40. La unidad de control 60 controla el funcionamiento del mecanismo de cambio de postura 18a, el
mecanismo de movimiento 18b, el mecanismo de accionamiento de placa de presién 24 y el mecanismo de
movimiento de recipientes 40. Asimismo, la unidad de control 60 intercambia diversas sefales con el dispositivo de
transporte de articulos X1, el dispositivo de suministro de recipientes X2 y el dispositivo de transporte de salida de
recipientes X3.

Cdédmo la unidad de control 60 controla el dispositivo de transferencia de articulos 100 se describira en la descripcion
del funcionamiento del dispositivo de transferencia de articulos 100.

(3) Funcionamiento del dispositivo de transferencia de articulos

El funcionamiento del dispositivo de transferencia de articulos 100 se describira con referencia a la figura 4A a la
figura 4F y la figura 5 ademas de la figura 3. La figura 4A a la figura 4F son dibujos para describir el funcionamiento
del dispositivo de transferencia de articulos 100 y muestran el funcionamiento del dispositivo de transferencia de
articulos 100 en una serie de tiempo. La figura 4A a la figura 4F son, como la figura 3, vistas en seccion lateral, a lo
largo de la linea IlI-Ill de la figura 1, del dispositivo de transferencia de articulos 100 visto desde el lado izquierdo de
la figura 1. La figura 5 es un diagrama de flujo para describir el funcionamiento del dispositivo de transferencia de
articulos 100.

En el presente caso, el funcionamiento del dispositivo de transferencia de articulos 100 se describira comenzando
con un estado en el que la cantidad predeterminada de los articulos G se ha colocado sobre la superficie de
colocacion 16 del componente de colocacion 10, el primer miembro 11 esta en el primer estado, y el mecanismo de
movimiento de recipientes 40 ha movido el recipiente C a la posicién de transferencia de articulos P1.

En primer lugar, al transferir los articulos G desde el componente de colocacion 10 al recipiente C, la unidad de
control 60 controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento de componente de colocacién 18 para cambiar
la postura del componente de colocacién 10. En otras palabras, al transferir los articulos G desde el componente de
colocacion 10 al recipiente C, la unidad de control 60 controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento de
componente de colocacion 18 para cambiar el angulo formado por la superficie de colocacion 16 del componente de
colocacion 10 y la superficie inferior B del recipiente C dispuesto en la posicidon de transferencia de articulos P1
(etapa S1). La unidad de control 60, cambiando el angulo formado por la superficie de colocaciéon 16 y la superficie
inferior B del recipiente C dispuesto en la posicién de transferencia de articulos P1, dispone el primer extremo 12 del
primer miembro 11 en una posicidon mas baja que el segundo extremo 14 del primer miembro 11 y en el espacio de
contencién S colocado mas bajo que la parte superior T de las paredes laterales W1 a W4 del recipiente C (véase la
figura 4A). Especificamente, la unidad de control 60 controla el funcionamiento del mecanismo de cambio de postura
18a para cambiar el estado del primer miembro 11 desde el primer estado en el que la superficie de colocacion 16 es
horizontal (véase la figura 3) al segundo estado en el que la superficie de colocacion 16 esta inclinada por el angulo
a con respecto al plano horizontal (véase la figura 4A). Se observara que cuando el mecanismo de cambio de
postura 18a ha cambiado el estado del primer miembro 11 al segundo estado para cambiar el angulo a definido
entre la superficie de colocacion 16 y la superficie inferior B del recipiente C dispuesto en la posicion de transferencia
de articulos P1, el primer extremo 12 del primer miembro 11 esta dispuesto en la proximidad del extremo inferior de
la pared lateral W2 del recipiente C (véase la figura 4A). Cuando el estado del primer miembro 11 cambia al segundo
estado, la superficie de colocacién 16 del primer miembro 11 se inclina hacia abajo hacia el lado trasero (el lado del
primer extremo 12).

A continuacion, la unidad de control 60 controla el funcionamiento del empujador 20 para mover la placa de presion
22 del empujador 20 a lo largo de la superficie de colocacién 16 del primer miembro 11 del componente de
colocacion 10 desde el lado del segundo extremo 14 del primer miembro 11 al lado del primer extremo 12 del primer
miembro 11 (etapa S2; véase la figura 4A y la figura 4B). En otras palabras, la unidad de control 60 mueve la placa
de presidon 22 mas cerca de la superficie inferior B del recipiente C dispuesto en la posicion de transferencia de
articulos P1.

A continuacion, la unidad de control 60 controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento de componente de
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colocacion 18 de modo que, cuando los articulos G en el componente de colocacion 10 estan por encima del
recipiente C que esta en la posicidn de transferencia de articulos P1, el componente de colocacion 10 se extrae de
entre el recipiente C y los articulos G. Especificamente, la unidad de control 60 controla el funcionamiento del
mecanismo de movimiento 18b de modo que el primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueva relativamente en
la primera direccién D1 de modo que el componente de colocacion 10 se extraiga de entre el recipiente C dispuesto
en la posicidn de transferencia de articulos P1 y los articulos G (etapa S3).

Especificamente, la unidad de control 60 controla el funcionamiento del mecanismo de movimiento 18b de modo que
el mecanismo de movimiento 18b se mueva relativamente, en la primera direccion D1, soportando los miembros de
soporte 11a el primer miembro 11 en la proximidad del primer extremo 12 a la proximidad de la pared lateral W1 del
recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccién (véase la figura 4C a la figura 4E).
Preferentemente, el mecanismo de movimiento 18b mueve los miembros de soporte 11a para mover relativamente
el primer extremo 12 del primer miembro 11 a lo largo de la superficie inferior B del recipiente C en el espacio de
contencion S en la primera direccion D1 hasta la proximidad de la pared lateral W1 del recipiente C. A medida que el
mecanismo de movimiento 18b mueve el primer miembro 11 en la primera direcciéon D1, el angulo de la superficie de
colocacion 16 del primer miembro 11 con respecto al plano horizontal aumenta gradualmente y se acerca
gradualmente a 90° (véase la figura 4C a la figura 4E). Debido a este cambio de dangulo, es menos probable que los
articulos G en la superficie de colocacidon 16 permanezcan en la superficie de colocacion 16 y estan influenciados
por la gravedad para deslizarse a lo largo de la superficie de colocacion 16. En otras palabras, como resultado de un
angulo de inclinacién aumentado del primer miembro 11, la gravedad tiene una mayor influencia sobre los articulos
G. Como resultado de que el mecanismo de movimiento 18b mueve los miembros de soporte 11a en la primera
direccion D1, los articulos G en la superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 se deslizan a lo largo de la
superficie de colocacion 16 y se transfieren a la superficie inferior B del recipiente C secuencialmente desde detras
mientras mantienen el estado alineado que tenian en la superficie de colocacion 16 (véase la figura 4C a la figura
4E).

A continuacién, la unidad de control 60 controla el funcionamiento del mecanismo de movimiento de recipientes 40
para mover el recipiente C hacia abajo desde la posicion de transferencia de articulos P1 (etapa S4; véase la figura
4E vy la figura 4F). El mecanismo de movimiento de recipientes 40 entrega al dispositivo de transporte de salida de
recipientes X3 el recipiente C al que se han transferido los articulos G. El dispositivo de transporte de salida de
recipientes X3 transporta el recipiente C al que se han transferido los articulos G, y que se ha entregado desde el
dispositivo de transferencia de articulos 100.

Se observara que cuando finaliza la transferencia de los articulos G al recipiente C, la unidad de control 60 acciona
la unidad de accionamiento de componente de colocacion 18 para devolver el primer miembro 11 al estado ilustrado
en la figura 3, y mueve a la posicidn de transferencia de articulos P1 un recipiente vacio C que suministra el
dispositivo de suministro de recipientes X2.

(4) Caracteristicas del dispositivo de transferencia de articulos
(4-1)

El dispositivo de transferencia de articulos 100 de la presente realizacion transfiere, desde el componente de
colocacién 10 que incluye la superficie de colocacion 16 sobre la que se colocan los varios articulos G, la pluralidad
de articulos G al recipiente C. El dispositivo de transferencia de articulos 100 incluye la unidad de accionamiento de
componente de colocacion 18 y la unidad de control 60. La unidad de accionamiento de componente de colocacion
18 mueve relativamente el recipiente C y el componente de colocacién 10. La unidad de control 60 controla el
funcionamiento de la unidad de accionamiento de componente de colocacion 18. La unidad de control 60 controla el
funcionamiento de la unidad de accionamiento de componente de colocacién 18 de modo que, cuando los articulos
G en el componente de colocacion 10 estan por encima del recipiente C, el componente de colocacién 10 se extrae
de entre el recipiente C y los articulos G.

En el dispositivo de transferencia de articulos 100, la cantidad de tiempo requerida para transferir los articulos se
puede acortar en comparacion con un caso en el que el dispositivo de transferencia de articulos agarra los articulos
G en el componente de colocacion 10, los mueve y libera los articulos G por encima del recipiente C.

Asimismo, en caso de que los articulos G sean agarrados por una unidad de succion, existe la preocupacion de que
se produzcan problemas, tal como que los articulos G sufran dafos cuando los articulos G son succionados y
agarrados por la unidad de succién, o que los articulos G no sean completamente succionados y agarrados por la
unidad de succién de tal manera que la unidad de succidén no puede agarrar los articulos G o deja caer los articulos
G. En contraste, en el dispositivo de transferencia de articulos 100, no es necesario agarrar los articulos G para
transferirlos, por lo que puede eliminarse la aparicion de problemas que pueden surgir cuando se agarran los
articulos G.
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(4-2)

En el dispositivo de transferencia de articulos 100 de la presente realizacion, al transferir los articulos G desde el
componente de colocacion 10 al recipiente C, la unidad de control 60 controla el funcionamiento de la unidad de
accionamiento de componente de colocacion 18 para cambiar el angulo formado por la superficie de colocacién 16
del componente de colocacion 10 y la superficie inferior B del recipiente C.

En el dispositivo de transferencia de articulos 100, cambiando el angulo de la superficie de colocaciéon 16 del
componente de colocacion 10 con respecto a la superficie inferior B del recipiente C, la inclinacidén se puede utilizar
para transferir los articulos G al recipiente C. Ademas, utilizando la inclinacién para transferir los articulos G al
recipiente C, se puede inhibir el dafio a los articulos G en comparacion con un caso en el que los articulos G se
dejan caer verticalmente.

(4-3)

En el dispositivo de transferencia de articulos 100 de la presente realizacion, el recipiente C incluye las paredes
laterales W1 a W4. Las paredes laterales W1 a W4 estan dispuestas rodeando la superficie inferior B del recipiente
C y forman en el recipiente C el espacio de contencidén S que contiene los articulos G. El componente de colocacion
10 incluye el primer miembro en forma de placa 11. El primer miembro 11 tiene el primer extremo 12, el segundo
extremo 14 y la superficie de colocacidn 16 que se extiende entre el primer extremo 12 y el segundo extremo 14. Al
transferir los articulos G desde el componente de colocacion 10 al recipiente C, la unidad de control 60 controla el
funcionamiento de la unidad de accionamiento de componente de colocacion 18 para cambiar el angulo formado por
la superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 y la superficie inferior B del recipiente C de modo que el primer
extremo 12 del primer miembro 11 esté dispuesto en una posicidon mas baja que el segundo extremo 14 del primer
miembro 11 y en el espacio de contencidén S colocado mas bajo que la parte superior T de las paredes laterales W1
a W4,

En el dispositivo de transferencia de articulos 100, el primer extremo 12 del primer miembro 11 del componente de
colocacion 10 entra al menos temporalmente en el interior del espacio de contencién S colocado mas bajo que la
parte superior T de las paredes laterales W1 a W4 del recipiente C. Por esa razon, en el dispositivo de transferencia
de articulos 100, los articulos G se pueden mover desde el lado del primer extremo 12 del primer miembro 11
dispuesto en una posicion relativamente baja hasta la superficie inferior B del recipiente C. En consecuencia, en el
dispositivo de transferencia de articulos 100, el dafio que acompafa a una caida vertical de los articulos G a la
superficie inferior B del recipiente C tiende a inhibirse.

(4-4)

En el dispositivo de transferencia de articulos 100 de la presente realizacion, cuando la unidad de control 60 controla
el funcionamiento de la unidad de accionamiento de componente de colocacion 18 de modo que el componente de
colocacion 10 se extraiga de entre el recipiente C y los articulos G, el primer extremo 12 del primer miembro 11 se
mueve relativamente en la primera direccion D1 en el espacio de contencion S a la proximidad de la pared lateral W1
del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direcciéon D1.

En el dispositivo de transferencia de articulos 100, el primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueve dentro del
espacio de contencion S colocado mas bajo que la parte superior T de las paredes laterales W1 a W4 del recipiente
C, por lo que los articulos G pueden moverse desde el lado del primer extremo 12 del primer miembro 11 dispuesto
en una posicion relativamente baja al recipiente C. En consecuencia, en el dispositivo de transferencia de articulos
100, el dafio que acompafia a una caida vertical de los articulos G a la superficie inferior B del recipiente C tiende a
inhibirse.

(4-5)

En el dispositivo de transferencia de articulos 100 de la presente realizacion, cuando la unidad de control 60 controla
el funcionamiento de la unidad de accionamiento de componente de colocacion 18 de modo que el componente de
colocacion 10 se extraiga de entre el recipiente C y los articulos G, el primer extremo 12 del primer miembro 11 se
mueve relativamente a lo largo de la superficie inferior B del recipiente C hasta la proximidad de la pared lateral W1
del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direcciéon D1.

En el dispositivo de transferencia de articulos 100, el primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueve
generalmente en la misma posicion de altura en el espacio de contencion S a la proximidad de la pared lateral W1
del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccién D1. Por esta razén, el dafio que acompafa
a una caida vertical a la superficie inferior B del recipiente C puede inhibirse con respecto a muchos de los articulos
G transferidos al recipiente C.

(4-6)

En el dispositivo de transferencia de articulos 100 de la presente realizacion, cuando la unidad de control 60 controla
el funcionamiento de la unidad de accionamiento de componente de colocacion 18 de modo que el componente de
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colocacion 10 se extraiga de entre el recipiente C y los articulos G, el primer extremo 12 del primer miembro 11 se
mueve relativamente desde la proximidad de la pared lateral W2 del recipiente C dispuesto en el lado aguas arriba
en la primera direccion D1 hasta la proximidad de la pared lateral W1 del recipiente C dispuesto en el lado aguas
abajo en la primera direccion D1.

En el dispositivo de transferencia de articulos 100, el primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueve
relativamente en el espacio de contencidon S desde la proximidad de la pared lateral W2 del recipiente C dispuesto
en el lado aguas arriba en la primera direccion D1 hasta la proximidad de la pared lateral W1 del recipiente C
dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccién D1. En consecuencia, en el dispositivo de transferencia de
articulos 100, el dafio que acompafa a una caida vertical a la superficie inferior B del recipiente C puede inhibirse
con respecto a casi todos los articulos G transferidos al recipiente C.

(4-7)

El dispositivo de transferencia de articulos 100 de la presente realizacion tiene el empujador 20. El empujador 20 se
mueve a lo largo de la superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 del componente de colocacion 10 desde el
lado del segundo extremo 14 del primer miembro 11 al lado del primer extremo 12 del primer miembro 11.
Especificamente, la placa de presion 22 del empujador 20 se mueve a lo largo de la superficie de colocacidén 16 del
primer miembro 11 del componente de colocaciéon 10 desde el lado del segundo extremo 14 del primer miembro 11
hasta el lado del primer extremo 12 del primer miembro 11.

En el dispositivo de transferencia de articulos 100, los articulos G se pueden mover suavemente a lo largo de la
superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 hacia abajo hasta el recipiente C.

(5) Modificaciones de ejemplo

A continuacion se describiran modificaciones de ejemplo de la primera realizacion. Se observara que parte o todo el
contenido de cada modificacion de ejemplo puede combinarse con el contenido de la realizacion anterior o el
contenido de otra modificacidn de ejemplo en la medida en que no sean mutuamente incompatibles.

(5-1) Ejemplo de modificacion 1A

En el dispositivo de transferencia de articulos 100 de la realizacidn anterior, el mecanismo de movimiento 18b mueve
relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 a lo largo de la superficie inferior B del recipiente C en la
primera direccion D1 en el espacio de contencidén S hasta la proximidad de la pared lateral W1 del recipiente C
dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccién D1.

Sin embargo, la forma en que se mueve el primer miembro 11 no se limita a esto. Por ejemplo, el mecanismo de
movimiento 18b puede mover el primer miembro 11 de modo que, a medida que el primer miembro 11 se mueve en
la primera direccién D1, el primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueve gradualmente a una posicidn mas
alta. Sin embargo, incluso en un caso en el que el mecanismo de movimiento 18b esta configurado de esta manera,
se prefiere que el mecanismo de movimiento 18b mueva relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11
en una posicion de altura tan baja como sea posible a la proximidad de la pared lateral W1 del recipiente C dispuesto
en el lado aguas abajo en la primera direccién D1. Especificamente, se prefiere que el mecanismo de movimiento
18b mueva el primer extremo 12 del primer miembro 11 en el espacio de contencién S a la proximidad de la pared
lateral W1 del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccién D1. Al configurar el mecanismo
de movimiento 18b de esta manera, el dafio causado por la caida de los articulos G tiende a inhibirse cuando los
articulos G se mueven desde la superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 hasta la superficie inferior B del
recipiente C.

Asimismo, como en un dispositivo de transferencia de articulos 100A mostrado en la figura 6, después de que el
mecanismo de cambio de postura 18a haya cambiado el estado del primer miembro 11 de un componente de
colocacion 10A al segundo estado, el mecanismo de movimiento 18b puede mover los miembros de soporte (no
mostrados en el dibujo) del primer miembro 11 del componente de colocacion 10A paralelamente a lo largo de la
superficie de colocacion 16 (véase la flecha E1 en la figura 6). En otras palabras, cuando la unidad de control 60
controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento de componente de colocacion 18 de modo que el
componente de colocacidn 10A se extraiga de entre el recipiente C y los articulos G, el mecanismo de movimiento
18b puede mover paralelamente el primer miembro 11 del componente de colocacion 10A a lo largo de la superficie
de colocacion 16 como en la figura 6. En la configuracién ilustrada en la figura 6, el primer miembro 11 se mueve
mientras mantiene el segundo estado (el estado en el que el angulo de la superficie de colocacién 16 con respecto al
plano horizontal es el angulo a).

Incluso en un caso en el que el mecanismo de movimiento 18b esta configurado de esta manera, se prefiere que el
mecanismo de movimiento 18b mueva relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 en una posicién de
altura tan baja como sea posible. Por ejemplo, se prefiere que el mecanismo de movimiento 18b mueva
relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 en el espacio de contencién S al menos a una posicion
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intermedia (una posicion central entre la pared lateral W1 y la pared lateral W2; la posicién de la linea discontinua
corta discontinua larga A en la figura 6) en la primera direccion D1 del recipiente C como se indica por la linea
discontinua doble corta discontinua larga en la figura 6. Al configurar el mecanismo de movimiento 18b de esta
manera, el dafio causado por la caida de los articulos G tiende a inhibirse cuando los articulos G se mueven desde
la superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 hasta la superficie inferior B del recipiente C.

Sin embargo, en el dispositivo de transferencia de articulos 100A, en comparacién con el dispositivo de transferencia
de articulos 100 de la realizacion anterior, la longitud del dispositivo en la direccion delantera y trasera tiende a
alargarse debido al espacio en el que se mueve el primer miembro 11.

(5-2) Ejemplo de modificacion 1B (no de acuerdo con la invencidn)

En la realizacién anterior, en el dispositivo de transferencia de articulos 100, después de que el mecanismo de
cambio de postura 18a haya cambiado el estado del primer miembro 11 del primer estado al segundo estado, el
mecanismo de movimiento 18b mueve relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 en la primera
direccién D1 a lo largo de la superficie inferior B del recipiente C.

En un dispositivo de transferencia de articulos 100B mostrado en la figura 7 (no de acuerdo con la invencién), la
unidad de accionamiento de componente de colocacidén 18 no necesita incluir el mecanismo de cambio de postura
18a. El mecanismo de movimiento 18b puede mover paralelamente el primer miembro 11 en el primer estado a lo
largo de un plano imaginario de la superficie de colocacién 16 de un componente de colocacion 10B (véase la flecha
E2 en la figura 7). En otras palabras, cuando la unidad de control 60 controla el funcionamiento de la unidad de
accionamiento de componente de colocacion 18 de modo que el componente de colocacion 10B se extrae de entre
el recipiente C dispuesto en la posicion de transferencia de articulos P1 y los articulos G, el mecanismo de
movimiento 18b puede mover horizontalmente el primer miembro 11 del componente de colocacion 10B a lo largo de
la superficie de colocacidén 16 como en la figura 7. En el estado ilustrado en la figura 7, el primer miembro 11 se
mueve mientras mantiene el primer estado. El movimiento de los articulos G sobre la superficie de colocacién 16 del
primer miembro 11 es inhibido por la placa de presion 22, por lo que los articulos G se transfieren al recipiente C.

Se observara que en el dispositivo de transferencia de articulos 100B, en comparacion con el dispositivo de
transferencia de articulos 100 de la realizacion anterior, la longitud del dispositivo en la direccion delantera y trasera
tiende a alargarse debido al espacio en el que se mueve el primer miembro 11.

(5-3) Ejemplo de modificacion 1C

En la realizacion anterior, el componente de colocacién 10 incluye el primer miembro 11 en forma de placa unica y el
primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueve relativamente en la primera direccion D1 preferentemente desde
la proximidad de la pared lateral W2 del recipiente C hasta la proximidad de la pared lateral W1 del recipiente C. Sin
embargo, el componente de colocacion 10 no se limita a este tipo de configuracion y puede tener una pluralidad de
miembros en forma de placa.

Por ejemplo, como en un dispositivo de transferencia de articulos 100C de la figura 8, un componente de colocacion
10C tiene un primer miembro 11C1 y un segundo miembro 11C2 que tienen forma de placa. El primer miembro 11C1
y el segundo miembro 11C2 son miembros con el mismo tamafo y forma.

El primer miembro 11C1 y el segundo miembro 11C2 son miembros que tienen forma de cuadrilatero. El primer
miembro 11C1 esta dispuesto en el lado derecho, y el segundo miembro 11C2 esta dispuesto en el lado izquierdo.

El primer miembro 11C1 tiene un primer extremo 120, un segundo extremo 140 y una superficie de colocaciéon 160
que se extiende entre el primer extremo 120 y el segundo extremo 140. El primer extremo 12C1 es una porcién de
extremo del primer miembro 11C1 que esta dispuesto en el lado izquierdo y se extiende en la direccidn delantera y
trasera. El segundo extremo 14C1 es una porcion de extremo del primer miembro 11C1 que esta dispuesto en el
lado derecho y se extiende en la direccidn delantera y trasera.

El segundo miembro 11C2 tiene un primer extremo 12C2, un segundo extremo 14C2 y una superficie de colocacion
16C2 que se extiende entre el primer extremo 12C2 y el segundo extremo 14C2. El primer extremo 12C2 es una
porcién de extremo del segundo miembro 11C2 que esta dispuesto en el lado derecho y se extiende en la direccidn
delantera y trasera. El segundo extremo 14C2 es una porcidén de extremo del segundo miembro 11C2 que esta
dispuesto en el lado izquierdo y se extiende en la direccion delantera y trasera.

El primer extremo 12C2 del segundo miembro 11C2 es un ejemplo de un tercer extremo. El segundo extremo 14C2
del segundo miembro 11C2 es un ejemplo de un cuarto extremo.

El primer miembro 11C1 esta dispuesto en un rodillo de rotacién libre 30C1 cuyo eje de rotacion coincide con la

direccion delantera y trasera como en la figura 8. Asimismo, las porciones de extremo delantera y trasera en la
proximidad de la porcion de extremo del lado izquierdo del primer miembro 11C1 estan soportadas por miembros de
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soporte que no se muestran en los dibujos. El segundo miembro 11C2 se coloca en un rodillo de rotacién libre 30C2
cuyo eje de rotacion coincide con la direccion delantera y trasera como en la figura 8. Asimismo, las porciones de
extremo delantera y trasera en la proximidad de la porcion de extremo del lado derecho del segundo miembro 11C2
estan soportadas por miembros de soporte que no se muestran en los dibujos.

En el dispositivo de transferencia de articulos 100C, la unidad de control 60, al transferir los articulos G desde el
componente de colocacion 10C al recipiente C, controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento de
componente de colocacion 18 para cambiar el angulo formado por la superficie de colocacion 16C1 del primer
miembro 11C1 y la superficie inferior B del recipiente C de modo que el primer extremo 12C1 del primer miembro
11C1 esté dispuesto en una posicion inferior que el segundo extremo 14C1 del primer miembro 11C1 y en el espacio
de contencion S colocado mas bajo que la parte superior T de las paredes laterales W1 a W4 del recipiente C (véase
la linea discontinua en la figura 8). Asimismo, la unidad de control 60, cuando se controla el funcionamiento de la
unidad de accionamiento de componente de colocacion 18 de modo que el componente de colocacion 10C se
extraiga de entre el recipiente C y los articulos G, mueve relativamente el primer extremo 12C1 del primer miembro
11C1 en una primera direccion D1’ (en este caso, la direccion hacia la derecha) en el espacio de contencion S hasta
la proximidad de la pared lateral W3 del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccion D1'
(véase la linea discontinua doble-corta y discontinua larga en la figura 8).

Asimismo, en el dispositivo de transferencia de articulos 100C, la unidad de control 60, al transferir los articulos G
desde el componente de colocacién 10C al recipiente C, controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento
de componente de colocacion 18 para cambiar el angulo formado por la superficie de colocaciéon 16C2 del segundo
miembro 11C2 y la superficie inferior B del recipiente C de modo que el primer extremo 12C2 del segundo miembro
11C2 esté dispuesto en una posicién inferior que el segundo extremo 14C2 del segundo miembro 11C2 y en el
espacio de contencion S colocado mas bajo que la parte superior T de las paredes laterales W1 a W4 del recipiente
C (véase la linea discontinua en la figura 8). Asimismo, la unidad de control 60, cuando se controla el funcionamiento
de la unidad de accionamiento de componente de colocacién 18 de modo que el componente de colocacién 10C se
extraiga de entre el recipiente C y los articulos G, mueve relativamente el primer extremo 12C2 del segundo
miembro 11C2 en una segunda direccion D2' en el espacio de contencidén S a la proximidad de la pared lateral W4
del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la segunda direccion D2' (véase la linea discontinua doble corta
y linea larga discontinua en la figura 8). En el presente caso, la segunda direccion D2’ es la direccidn opuesta a la
primera direccién D1’ y aqui es la direccion hacia la izquierda.

El funcionamiento del primer miembro 11C1 es el mismo que el funcionamiento del primer miembro 11 de la
realizacién anterior, excepto que el origen del movimiento del primer extremo 12C1 del primer miembro 11C1 en la
primera direccion D1' es la porcion central del recipiente C en la direccion derecha e izquierda y que la primera
direccién D1' no es la direccidon hacia delante sino la direccion hacia la derecha. Asimismo, el funcionamiento del
segundo miembro 11C2 es el mismo que el funcionamiento del primer miembro 11C1 excepto que la direcciéon de
funcionamiento es la direccion opuesta. Por esta razon, en el presente caso, se omitira la descripcion detallada del
funcionamiento del primer miembro 11C1 y el segundo miembro 11C2.

(5-4) Ejemplo de modificacion 1D

En la realizacion anterior, el empujador 20 mueve la placa de presién 22 en la etapa S2 y, posteriormente, no mueve
mas la placa de presion 22. Sin embargo, el empujador 20 no se limita a esto y, cuando el mecanismo de
movimiento 18b mueve el primer miembro 11, puede mover la placa de presion 22 mas hacia el lado del primer
extremo 12 del primer miembro 11 de modo que la placa de presidn 22 empuje los articulos G.

(5-5) Ejemplo de modificacion 1E

En la realizacion anterior, el dispositivo de transferencia de articulos 100 puede tener una placa de presion
inamovible 22 en lugar del empujador 20. En otras palabras, el dispositivo de transferencia de articulos 100 no
necesita tener el mecanismo de accionamiento de placa de presion 24. En este caso, la funcidn principal de la placa
de presion 22 es regular el movimiento hacia delante de los articulos G. Se observara que, en un caso en el que la
placa de presidn 22 sea inamovible, una placa de presion 22' puede configurarse integralmente con el primer
miembro 11 del componente de colocacion 10 como en la figura 9.

(5-6) Ejemplo de modificacion 1F

En la realizacién anterior, el primer miembro 11 es un miembro en forma de placa plana, pero no se limita a esto y
también puede ser un miembro curvo.

(5-7) Ejemplo de modificacién 1G
En la realizacién anterior, la posicidén de altura del recipiente C se mueve en la direccidn hacia arriba y hacia abajo

por el mecanismo de movimiento de recipientes 40, pero el dispositivo de transferencia de articulos no se limita a
esto. Por ejemplo, el recipiente C no se mueve en la direccion hacia arriba y hacia abajo y el componente de
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colocacion 10 puede moverse hacia arriba y hacia abajo en su lugar.
Segunda Realizacién

Se describira un dispositivo de transferencia de articulos 200 de una segunda realizacion de la invencion. El sistema
de transferencia de articulos que incluye el dispositivo de transferencia de articulos 200 es, excepto por el dispositivo
de transferencia de articulos 200, el mismo que el de la primera realizacidn, por lo que se omitira la descripcidon de
una visién general del sistema de transferencia de articulos. Mas abajo, se describiran los detalles del dispositivo de
transferencia de articulos 200.

(1) Configuracién detallada del dispositivo de transferencia de articulos

La configuracién detallada del dispositivo de transferencia de articulos 200 se describira con referencia a la figura 10
y la figura 11. La figura 10 es una vista en seccidn lateral del dispositivo de transferencia de articulos 200 visto desde
el lado izquierdo. La figura 11 es un diagrama de bloques de control del dispositivo de transferencia de articulos 200.

Se observard que el dispositivo de transferencia de articulos 200 es, en muchos aspectos, el mismo que el
dispositivo de transferencia de articulos 100 de la primera realizacion, por lo que aqui se describiran principalmente
las diferencias entre el dispositivo de transferencia de articulos 200 y el dispositivo de transferencia de articulos 100.

El dispositivo de transferencia de articulos 200 tiene el componente de colocacion 10, una unidad de accionamiento
150, el empujador 20 y una unidad de control 160.

El dispositivo de transferencia de articulos 200 no tiene el rodillo 30, y el primer miembro 11 del componente de
colocacion 10 esta soportado por miembros de soporte que no se muestran en los dibujos. El primer miembro 11 del
componente de colocacion 10 es, excepto por su estructura de soporte, el mismo que el de la primera realizacién,
por lo que aqui se omitira la descripcion del mismo.

La unidad de accionamiento 150 es un ejemplo de una unidad de accionamiento que mueve relativamente el
recipiente C y el componente de colocacion 10. La unidad de accionamiento 150 incluye el mecanismo de cambio de
postura 18a y un mecanismo de movimiento de recipientes 140. EI mecanismo de cambio de postura 18a es el
mismo que el de la primera realizacion. Por esta razon, aqui solo se describira el mecanismo de movimiento de
recipientes 140. El mecanismo de movimiento de recipientes 40 de la primera realizacion mueve el recipiente C solo
en la direccidén hacia arriba y hacia abajo. En contraposicion, el mecanismo de movimiento de recipientes 140
también mueve el recipiente C al menos en la direccidn delantera y trasera ademas de la direccion hacia arriba y
hacia abajo. El mecanismo de movimiento de recipientes 140 mueve los miembros de soporte que soportan el
recipiente C por medio de una unidad de accionamiento tal como un motor de una manera descrita mas adelante.

El empujador 20 es el mismo que el empujador 20 de la primera realizaciéon, por o que aqui se omitira la descripcion
del mismo.

La unidad de control 160 tiene la misma configuracion fisica que la de la unidad de control 60 de la primera
realizacién. La unidad de control 160 difiere principalmente de la unidad de control 60 en que la unidad de control
160 controla el funcionamiento del mecanismo de accionamiento de placa de presion 24 y la unidad de
accionamiento 150 que incluye el mecanismo de cambio de postura 18a y el mecanismo de movimiento de
recipientes 140, que estan conectados eléctricamente a la unidad de control 160, como resultado de que un
procesador tal como una CPU ejecuta un programa almacenado en un dispositivo de almacenamiento.

(2) Funcionamiento del dispositivo de transferencia de articulos

El funcionamiento del dispositivo de transferencia de articulos 200 se describira con referencia a la figura 12A a la
figura 12D y la figura 13 ademas de la figura 10. La figura 12A a la figura 12D son dibujos para describir el
funcionamiento del dispositivo de transferencia de articulos 200 y muestran el funcionamiento del dispositivo de
transferencia de articulos 200 en una serie de tiempo. La figura 12A a la figura 12D son, como la figura 10, vistas en
seccion lateral del dispositivo de transferencia de articulos 200 visto desde el lado izquierdo. La figura 13 es un
diagrama de flujo para describir el funcionamiento del dispositivo de transferencia de articulos 200.

En el presente caso, el funcionamiento del dispositivo de transferencia de articulos 200 se describira comenzando
con un estado en el que la cantidad predeterminada de los articulos G se ha colocado sobre la superficie de
colocacion 16 del componente de colocacion 10, el primer miembro 11 esta en el primer estado, y el mecanismo de
movimiento de recipientes 140 ha movido el recipiente C debajo del componente de colocacion 10.

En primer lugar, al transferir los articulos G desde el componente de colocacion 10 al recipiente C, la unidad de
control 160 controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento 150 para cambiar la postura del componente
de colocacién 10. En otras palabras, al transferir los articulos G desde el componente de colocacion 10 al recipiente
C, la unidad de control 160 controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento 150 para cambiar el angulo
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formado por la superficie de colocacion 16 del componente de colocacidn 10 y la superficie inferior B del recipiente C
al que se van a transferir los articulos G (etapa S11). La unidad de control 160, cambiando el dngulo formado por la
superficie de colocacion 16 y la superficie inferior B del recipiente C, dispone el primer extremo 12 del primer
miembro 11 en una posicidn mas baja que el segundo extremo 14 del primer miembro 11 y en el espacio de
contencién S colocado mas bajo que la parte superior T de las paredes laterales W1 a W4 del recipiente C (véase la
figura 12A). Especificamente, la unidad de control 160 controla el funcionamiento del mecanismo de cambio de
postura 18a para cambiar el estado del primer miembro 11 desde el primer estado en el que la superficie de
colocacion 16 es horizontal (véase la figura 10) al segundo estado en el que la superficie de colocacién 16 esta
inclinada por el angulo a con respecto al plano horizontal (véase la figura 12A). Se observara que cuando el
mecanismo de cambio de postura 18a ha cambiado el estado del primer miembro 11 al segundo estado para
cambiar el angulo formado por la superficie de colocacion 16 y la superficie inferior B del recipiente C, el primer
extremo 12 del primer miembro 11 esta dispuesto en la proximidad del extremo inferior de la pared lateral W2 del
recipiente C (véase la figura 12A). Cuando el estado del primer miembro 11 cambia al segundo estado, la superficie
de colocacion 16 del primer miembro 11 se inclina hacia abajo hacia el lado trasero (el lado del primer extremo 12).

A continuacion, la unidad de control 160 controla el funcionamiento del empujador 20 para mover la placa de presion
22 del empujador 20 a lo largo de la superficie de colocacién 16 del primer miembro 11 del componente de
colocacion 10 desde el lado del segundo extremo 14 del primer miembro 11 al lado del primer extremo 12 del primer
miembro 11 (etapa S12). En otras palabras, la unidad de control 160 mueve la placa de presién 22 mas cerca de la
superficie inferior B del recipiente C. El funcionamiento del empujador 20 en esta etapa es el mismo que en la etapa
S2 de la primera realizacion, por lo que se omite su ilustracion.

A continuacidn, la unidad de control 160 controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento 150 de modo que,
cuando los articulos G en el componente de colocacidn 10 estan por encima del recipiente C, el componente de
colocacién 10 se extrae de entre el recipiente C y los articulos G. Especificamente, la unidad de control 160 controla
el funcionamiento del mecanismo de movimiento de recipientes 140 que mueve el recipiente C de modo que el
primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueva relativamente hacia delante con respecto al recipiente C y de
modo que el componente de colocacion 10 se extraiga de entre el recipiente C y los articulos G (etapa S13). En el
presente caso, el primer miembro 11 en el segundo estado no se mueve, por lo que el mecanismo de movimiento de
recipientes 140 mueve el recipiente C hacia atras (p. €j., en la direcciéon de la flecha F que apunta oblicuamente
hacia abajo y hacia atras como en la figura 12B). Preferentemente, el mecanismo de movimiento de recipientes 140
mueve relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 en la primera direccion D1 en el espacio de
contencion S a la proximidad de la pared lateral W1 del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera
direccion D1 moviendo el recipiente C. Preferentemente, el mecanismo de movimiento de recipientes 140 mueve
relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 en la primera direccion D1 a la proximidad de la pared
lateral W1 del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccién D1 de modo que la distancia
entre el primer extremo 12 y la superficie inferior B del recipiente C se vuelve igual 0 menor que 1/2 de la altura de
las paredes laterales W1 a W4. En otras palabras, se prefiere que el mecanismo de movimiento de recipientes 140
mueva relativamente el primer extremo 12 del primer miembro 11 con respecto al recipiente C generalmente de la
misma manera que en la primera realizacion.

En la segunda realizacién, durante la transferencia de los articulos G, el estado del primer miembro 11 permanece
en el segundo estado y no cambia. Por lo tanto, si el primer miembro 11 se mueve en la direccion horizontal, existe
la posibilidad de que el primer miembro 11 entre en contacto con la pared lateral W1 del recipiente C. Por esa razon,
se prefiere que la unidad de control 160 controle el funcionamiento del mecanismo de movimiento de recipientes 140
de modo que el primer miembro 11 no entre en contacto con la pared lateral W1 del recipiente C.

Como resultado de que el mecanismo de movimiento de recipientes 140 mueve el recipiente C hacia atras, los
articulos G sobre la superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 se mueven deslizandose sobre la superficie
de colocacidén 16 hacia el lado del primer extremo 12 y se transfieren a la superficie inferior B del recipiente C
secuencialmente desde detras hacia delante (véase la figura 12C y la figura 12D). La unidad de control 160 controla
el funcionamiento del mecanismo de movimiento de recipientes 140 para transferir, al mecanismo de transporte de
salida de recipientes X3, el recipiente C al que se han transferido los articulos G. El dispositivo de transporte de
salida de recipientes X3 transporta el recipiente C al que se han transferido los articulos G, y que se ha entregado
desde el dispositivo de transferencia de articulos 200.

Se observara que cuando finaliza la transferencia de los articulos G al recipiente C, la unidad de control 160 acciona
la unidad de accionamiento 150 para devolver el primer miembro 11 al estado ilustrado en la figura 9, y mueve un
recipiente vacio C que el dispositivo de suministro de recipientes X2 suministra debajo del componente de
colocacion 10.

(3) Caracteristicas del dispositivo de transferencia de articulos

3-1)

El dispositivo de transferencia de articulos 200 de la presente realizacion transfiere, desde el componente de
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colocacién 10 que incluye la superficie de colocacion 16 sobre la que se colocan los varios articulos G, la pluralidad
de articulos G al recipiente C. El dispositivo de transferencia de articulos 200 incluye la unidad de accionamiento 150
y la unidad de control 160. La unidad de accionamiento 150 mueve relativamente el recipiente C y el componente de
colocacion 10. La unidad de control 160 controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento 150. La unidad de
control 160 controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento 150 de modo que, cuando los articulos G en el
componente de colocacion 10 estan por encima del recipiente C, el componente de colocacién 10 se extrae de entre
el recipiente C y los articulos G.

En el dispositivo de transferencia de articulos 200, la cantidad de tiempo requerida para transferir los articulos se
puede acortar en comparacion con un caso en el que el dispositivo de transferencia de articulos agarra los articulos
G en el componente de colocacion 10, los mueve y libera los articulos G por encima del recipiente C. Ademas, en el
dispositivo de transferencia de articulos 200, no es necesario agarrar los articulos G para transferirlos, por lo que
puede eliminarse la aparicion de problemas que pueden surgir cuando se agarran los articulos G.

(3-2)

En el dispositivo de transferencia de articulos 200 de la presente realizacion, al transferir los articulos G desde el
componente de colocacion 10 al recipiente C, la unidad de control 160 controla el funcionamiento de la unidad de
accionamiento 150 para cambiar el angulo formado por la superficie de colocacién 16 del componente de colocacion
10 y la superficie inferior B del recipiente C.

En el dispositivo de transferencia de articulos 200, cambiando el angulo de la superficie de colocaciéon 16 del
componente de colocacion 10 con respecto a la superficie inferior B del recipiente C, la inclinacidén se puede utilizar
para transferir los articulos G al recipiente C. Ademas, utilizando la inclinacién para transferir los articulos G al
recipiente C, se puede inhibir el dafio a los articulos G en comparacion con un caso en el que los articulos G se
dejan caer verticalmente.

(3-3)

En el dispositivo de transferencia de articulos 200 de la presente realizacién, el componente de colocaciéon 10
incluye el primer miembro en forma de placa 11. El primer miembro 11 tiene el primer extremo 12, el segundo
extremo 14 y la superficie de colocacion 16 que se extiende entre el primer extremo 12 y el segundo extremo 14. Al
transferir los articulos G desde el componente de colocacion 10 al recipiente C, la unidad de control 160 controla el
funcionamiento de la unidad de accionamiento 150 para cambiar el angulo formado por la superficie de colocacién
16 del primer miembro 11 y la superficie inferior B del recipiente C de modo que el primer extremo 12 del primer
miembro 11 esté dispuesto en una posicidon mas baja que el segundo extremo 14 del primer miembro 11 y en el
espacio de contencion S colocado mas bajo que la parte superior T de las paredes laterales W1 a W4,

En el dispositivo de transferencia de articulos 200, el primer extremo 12 del primer miembro 11 del componente de
colocacion 10 entra al menos temporalmente en el interior del espacio de contencién S colocado mas bajo que la
parte superior T de las paredes laterales W1 a W4 del recipiente C. Por esa razon, en el dispositivo de transferencia
de articulos 200, los articulos G se pueden mover desde el lado del primer extremo 12 del primer miembro 11
dispuesto en una posicion relativamente baja hasta la superficie inferior B del recipiente C. En consecuencia, en el
dispositivo de transferencia de articulos 200, el dafio que acompafa a una caida vertical de los articulos G a la
superficie inferior B del recipiente C tiende a inhibirse.

(3-4)

En el dispositivo de transferencia de articulos 200 de la presente realizacion, cuando la unidad de control 160
controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento 150 de modo que el componente de colocacion 10 se
extraiga de entre el recipiente C y los articulos G, el primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueve
relativamente en la primera direccién D1 en el espacio de contencidén S a la proximidad de la pared lateral W1 del
recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccion D1.

En el dispositivo de transferencia de articulos 200, el primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueve dentro del
espacio de contencion S colocado mas bajo que la parte superior T de las paredes laterales W1 a W4 del recipiente
C, por lo que los articulos G pueden moverse desde el lado del primer extremo 12 del primer miembro 11 dispuesto
en una posicion relativamente baja al recipiente C. En consecuencia, en el dispositivo de transferencia de articulos
200, el dafio que acompafa a una caida vertical de los articulos G a la superficie inferior B del recipiente C tiende a
inhibirse.

(3-5)
En el dispositivo de transferencia de articulos 200 de la presente realizacion, cuando la unidad de control 160

controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento 150 de modo que el componente de colocacion 10 se
extraiga de entre el recipiente C y los articulos G, el primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueve
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relativamente desde la proximidad de la pared lateral W2 del recipiente C dispuesto en el lado aguas arriba en la
primera direccion D1 hasta la proximidad de la pared lateral W1 del recipiente C dispuesto en el lado aguas abajo en
la primera direccién D1.

En el dispositivo de transferencia de articulos 200, el primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueve
relativamente en el espacio de contencidon S desde la proximidad de la pared lateral W2 del recipiente C dispuesto
en el lado aguas arriba en la primera direccion D1 hasta la proximidad de la pared lateral W1 del recipiente C
dispuesto en el lado aguas abajo en la primera direccién D1.

Por esta razon, en el dispositivo de transferencia de articulos 200, el dafio que acompafa a una caida vertical a la
superficie inferior B del recipiente C puede inhibirse con respecto a casi todos los articulos G transferidos al
recipiente C.

(3-6)

El dispositivo de transferencia de articulos 200 de la presente realizacion tiene el empujador 20. El empujador 20 se
mueve a lo largo de la superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 del componente de colocacion 10 desde el
lado del segundo extremo 14 del primer miembro 11 al lado del primer extremo 12 del primer miembro 11.
Especificamente, la placa de presion 22 del empujador 20 se mueve a lo largo de la superficie de colocacidén 16 del
primer miembro 11 del componente de colocaciéon 10 desde el lado del segundo extremo 14 del primer miembro 11
hasta el lado del primer extremo 12 del primer miembro 11.

En el dispositivo de transferencia de articulos 200, los articulos G se pueden mover suavemente a lo largo de la
superficie de colocacion 16 del primer miembro 11 hacia abajo hasta el recipiente C.

(4) Modificaciones de ejemplo

A continuacion se describiran modificaciones de ejemplo de la segunda realizaciéon. Se observara que parte o todo el
contenido de cada modificacion de ejemplo puede combinarse con el contenido de la segunda realizaciéon o el
contenido de otra modificacion de ejemplo en la medida en que no sean mutuamente incompatibles. Asimismo, parte
0 todo el contenido de cada modificacion de ejemplo también puede combinarse con el contenido de la primera
realizacion o el contenido de las modificaciones de ejemplo de la primera realizacion en la medida en que no sean
mutuamente incompatibles. Es mas, parte o todo el contenido de la primera realizacién y el contenido de las
modificaciones de ejemplo de la primera realizacion también se pueden combinar con el contenido de las siguientes
modificaciones de ejemplo en la medida en que no sean mutuamente incompatibles.

(4-1) Ejemplo de modificacion 2A

En la realizacion anterior, el mecanismo de cambio de postura 18a mueve el primer extremo 12 del primer miembro
11 mas bajo que el primer extremo 14 del primer miembro 11, pero el mecanismo de cambio de postura 18a no se
limita a esto. Por ejemplo, como en un dispositivo de transferencia de articulos 200A mostrado en la figura 14, el
mecanismo de cambio de postura 18a puede mover el segundo extremo 14 del primer miembro 11 mas bajo que el
primer extremo 12 del primer miembro 11. En este dispositivo de transferencia de articulos 200A, el mecanismo de
movimiento de recipientes 140 de la unidad de accionamiento 150 mueve el recipiente C hacia delante.

Cabe sefalar que, en el dispositivo de transferencia de articulos 200A, el primer miembro 11 también puede
inclinarse desde el inicio (desde el momento en el que el dispositivo de transporte de articulos X1 suministra los
articulos G) con respecto al plano horizontal como se muestra en la figura 14. En un caso en el que el primer
miembro 11 esta inclinado desde el inicio con respecto al plano horizontal, el dispositivo de transferencia de articulos
200A no necesita tener el mecanismo de cambio de postura 18a.

(4-2) Ejemplo de modificacion B

La unidad de control 160, cuando se usa el mecanismo de movimiento de recipientes 140 para mover el recipiente C
para transferir los articulos G, puede controlar adicionalmente el funcionamiento del mecanismo de cambio de
postura 18a para cambiar la postura (inclinacién) del primer miembro de modo que el primer miembro 11 no entre en
contacto con la pared lateral W1 del recipiente C. Adicionalmente, la unidad de control 160 también puede controlar
el funcionamiento del mecanismo de cambio de postura 18a y el mecanismo de movimiento de recipientes 140 de
modo que el primer extremo 12 del primer miembro 11 se mueva relativamente hacia delante en el espacio de
contencion S a lo largo de la superficie inferior B del recipiente C a la proximidad de la pared lateral W1 del
recipiente C dispuesto delante de la misma.

Aplicabilidad industrial

La presente invencion puede aplicarse ampliamente a dispositivos de transferencia de articulos que transfieren
varios articulos desde un componente de colocacidn a un recipiente y, por lo tanto, es util.
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Lista de signos de referencia

10, 10A,10B, 10C
11, 11C1

11C2

12, 12C1

14, 14C1

12C2

14C2

16, 16C1, 16C2
18

20

60

100, 100A, 100B, 100C
150

160

200, 200A

B

C

D1

DT’

D2’

G

S

T

W1

W2

W3

W4

Componente de colocacion

Primer miembro

Segundo miembro

Primer extremo (Primer extremo del primer miembro)

Segundo extremo (Segundo extremo del primer miembro)

Primer extremo (Tercer extremo del segundo miembro)

Segundo extremo (Cuarto extremo del segundo miembro)

Superficie de colocacion

Unidad de accionamiento de componente de colocacion (Unidad de accionamiento)
Empujador

Unidad de control

Dispositivo de transferencia de articulos

Unidad de accionamiento

Unidad de control

Dispositivo de transferencia de articulos

Superficie inferior del recipiente

Recipiente

Primera Direccion

Primera Direccion

Segunda Direccion

Articulo

Espacio de contencidn

Parte superior de las paredes laterales de los recipientes

Pared lateral (Pared lateral dispuesta en el lado aguas abajo en primera direccion)
Pared lateral (Pared lateral dispuesta en el lado aguas arriba en primera direccion)
Pared lateral (Pared lateral dispuesta en el lado aguas abajo en primera direccion)
Pared lateral (Pared lateral dispuesta en el lado aguas abajo en segunda direccidn)
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de transferencia de articulos que transfiere una pluralidad de articulos desde un componente de
colocacion (10) a un recipiente (C), en donde el recipiente (C) incluye paredes laterales (W1-W4) que estan
dispuestas rodeando una superficie inferior (B) y forman en el recipiente un espacio de contencion (S) que esta
dimensionado para contener los articulos, y en donde el componente de colocacion (10) incluye una superficie de
colocacion (16) sobre la que se colocan varios articulos, incluyendo el componente de colocaciéon (10) un primer
miembro en forma de placa (11) que tiene un primer extremo (12), un segundo extremo (14) y la superficie de
colocacion (16) que se extiende entre el primer extremo y el segundo extremo, comprendiendo el dispositivo de
transferencia de articulos:
una unidad de accionamiento (18) configurada para mover relativamente el recipiente (C) y el componente de
colocacion (10); y
una unidad de control (60) configurada para controlar el funcionamiento de la unidad de accionamiento (18), en
donde la unidad de control (60) esta configurada para controlar el funcionamiento de la unidad de accionamiento
(18) para cambiar el angulo definido entre la superficie de colocacion (16) del primer miembro (11) y la superficie
inferior (B) del recipiente al transferir los articulos desde el componente de colocacidn al recipiente de modo que
el primer extremo (12) del primer miembro (11) esté dispuesto en una posicidén mas baja que el segundo extremo
(14) del primer miembro (11) y en el espacio de contencion (S) colocado mas bajo que una parte superior de las
paredes laterales (W1-W4), caracterizado por que la unidad de control (60) estd configurada ademas para
controlar el funcionamiento de la unidad de accionamiento (18) de modo que el componente de colocacion se
extraiga posteriormente de entre el recipiente y los articulos.

2. El dispositivo de transferencia de articulos de acuerdo con la reivindicacién 1, en donde la unidad de control (60)
esta configurada para mover relativamente el primer extremo (12) del primer miembro (11) relativamente en una
primera direccion (D1) en el espacio de contencién a cerca de la pared lateral del recipiente en un lado aguas abajo
en la primera direccién cuando la unidad de control controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento (18) de
modo que el componente de colocacidn se extraiga de entre el recipiente y los articulos.

3. El dispositivo de transferencia de articulos de acuerdo con la reivindicacion 2, en donde la unidad de control (60)
esta configurada para mover el primer extremo (12) del primer miembro (11) relativamente a lo largo de la superficie
inferior (B) del recipiente (C) hasta la proximidad de la pared lateral del recipiente en la lado aguas abajo en la
primera direccion (D1) cuando la unidad de control controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento de
modo que el componente de colocacidn se extraiga de entre el recipiente y los articulos.

4. El dispositivo de transferencia de articulos de acuerdo con la reivindicacién 2 o 3, en donde la unidad de control
(60) esta configurada de tal manera que cuando se controla el funcionamiento de la unidad de accionamiento (18) de
modo que el componente de colocacion (10) se extraiga de entre el recipiente y los articulos, el primer extremo (12)
del primer miembro (11) se mueve relativamente desde cerca de la pared lateral del recipiente (C) en un lado aguas
arriba en la primera direccidn a cerca de la pared lateral del recipiente en el lado aguas abajo en la primera
direccion.

5. El dispositivo de transferencia de articulos de acuerdo con la reivindicacién 2 o 3, en donde el componente de
colocacion (10) incluye ademas un segundo miembro en forma de placa (11C2) que tiene un tercer extremo (12C2),
un cuarto extremo (14C2) y la superficie de colocacidén (16C2) que se extiende entre el tercer extremo y el cuarto
extremo,
la unidad de control (60) esta configurada para controlar el funcionamiento de la unidad de accionamiento (18)
para cambiar el angulo definido entre la superficie de colocacién (16C2) del segundo miembro (11C2) y la
superficie inferior (B) del recipiente (C ) de modo que el tercer extremo (12C2) del segundo miembro esté
dispuesto en una posicion mas baja que el cuarto extremo (14C2) del segundo miembro y en el espacio de
contencion (S) colocado mas bajo que la parte superior de las paredes laterales (W1- W4) cuando se transfiere el
articulo desde el componente de colocacion al recipiente, y
la unidad de control (60) esta configurada de tal manera que cuando se controla el funcionamiento de la unidad
de accionamiento de modo que el componente de colocacion se extraiga de entre el recipiente y los articulos, el
tercer extremo (12C2) del segundo miembro (11C2) se mueve relativamente en una segunda direccién (D2")
opuesta a la primera direccion (D1') en el espacio de contencion a cerca de la pared lateral del recipiente en un
lado aguas abajo en la segunda direccién.

6. El dispositivo de transferencia de articulos de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, que

comprende ademas un empujador (20) que se mueve a lo largo de la superficie de colocacion (16) del primer
miembro (11) desde el lado del segundo extremo hasta el lado del primer extremo.
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