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La presente invenzione & relativa ad una unita di manipo-
lazione per prodotti.

In particolare, la presente invenzione & relativa ad una
unitd di manipolazione per prodotti quali prodotti alimen-

tari (ad esempio cérame]]e, cioccolatini), e/o pacchetti per

i prodotti alimentari stessi o per altri prodotti di vario
genere, che devono essere sottoposti ad una serie di manipo-
tazioni per 1la realizzazione di involucri sui prodotti
stessi, o, semplicemente, per i1 trattamento superficiale
dei prodotti.

In generale, le unita di manipolazione di tipo noto per pro-
dotti comprendono un dispositivo convogliatore presentante
almeno una testa di trasporto per un rispettivo prodotto
atta ad avanzare il prodotto stessc lungo un percorso di
avanzamento determinato estendentesi attraverso un pluralita

di stazioni di manipolazione, e, per ciascuna stazione di




manipolazione, un dispositivo manipolatore comprendente una
testa operatrice mobile lungo un rispettivo percorso di la-
vVoro.

La testa di trasporto dell'unita di manipolazione nota sopra
descritta & una testa di trasporto passiva, ovvero & sempli-
cemente in grado di trasportare il proprio prodotto lungo i1
percorso di avanzamento mantenendo immutata la propria
orientazione, mentre ciascuna testa operatrice & una testa
operatrice adattativa, ovvero provvista di propri disposi-
tivi di orientazione atti a spostare la testa operatrice
stessa in modo tale da adattare 1'orientazione della testa
ed il percorso di lavoro stesso al percorso di avanzamento
sequito dalla testa di trasporto e del relativo prodotto in
corrispondenza della rispettiva stazione di manipolazione.
Le unita di manipolazione note sopra descritte presentano
numerosi inconvenienti di natura sia tecnica che funzionale.
Infatti, in primo luogo, la presenza in ogni stazione di ma-
nipolazione di una testa operatrice e dei relativi disposi-
tivi di orientazione rende la struttura dell'unita stessa
relativamente complicata e di difficile e costosa realiz-
zazione. Inoltre, ciascuna testa operatrice richiede, per
la sua sincronizzazione con la testa di trasporto, un ele-
vato numero di regolazioni estremamente complesse, ed un nu-
mero relativamente elevato di interventi manutentivi durante

i1 funzionamento dell'unita, arrecando in tal modo pregiudi-




zio alla capacita produttiva dell'unita stessa.

Scopo della presente invenzione & realizzare una unita del
tipo sopra descritto, la quale sia esente dagli inconve-
nienti sopra menzionati.

Secondo la presente 1nvenzione viene realizzata una unita di
manipolazione per prodotti, 1'unita comprendendo un disposi-
tivo convogliatore presentante almeno una prima testa ope-
ratrice atta ad avanzare un rispettivo prodotto 1lungo wuna
prima traiettoria di avanzamento determinata, la prima
tratettoria svolgendosi attorno ad un primo asse di ro-
tazione del convogliatore stesso, ed attraverso una
pluralita di stazioni di manipolazione; ed un dispositivo
manipolatore comprendente, a sua volta, per ciascuna
stazione di manipolazione, una seconda testa operatrice mo-
bile lungo una rispettiva traiettoria di lavoro; caratteriz-
zato dal fatto di comprendere mezzi di orientazione
associati alla prima testa operatrice per variare 1'orien-
tazione della prima testa stessa lungo la, e fispetto alla,
prima trajettoria almeno 1in corrispondenza di ciascuna
stazione di manipolazione; 1le dette traiettorie di lavoro
svolgendosi attorno a rispettivi assi fissi paralleli al
primo asse, e le dette seconde teste operatrici essendo te-
ste operatrici fisse la cui orientazione & 1invariabile ri-
spetto alle relative trajettorie di lavoro.

La presente invenzione verra ora descritta con riferimento




ai disegni annessi, che ne illustrano un esempio di at-

tuazione non limitativo, in cui:

- la figura 1 & una vista schematica, con parti asportate
per chiarezza, di una preferita forma di attuazione
dell'unita secondo la presente invenzione; e

- la figura 2 & una vista, con parti in sezione e parti a-
sportate per chiarezza, dell'unita della figura 1.

Con riferimento alla figura 1, con 1 & indicata nel suo com-

plesso una unita di manipolazione per prodotti 2, compren-

dente un dispositivo convogliatore 3 presentante almeno una

testa 4 operatrice atta ad avanzare un rispettivo prodotto 2

lungo un percorso Pl di avanzamento, i1 quale si svolge at-

tornc ad un asse Al di rotazione del dispositivo convo-

gliatore 3 stesso, ed attraverso una pluralita di stazioni 5

di manipolazione (una sola delle quali & illustrata).

L'unita 1 comprende inoltre un dispositivo manipolatore 6

comprendente, per ciascuna stazione 5, una ulteriore testa 7

operatrice atta ad avanzare lungo un rispettivo percorso P2

di lavoro svolgentesi attorno ad un asse A fisso di ro-

tazione della testa 7 stessa parallelo all'asse Al. 11 per-

corso Pl presenta, per ciascuna stazione 5, un tratto T che

si sovrappone, almeno in corrispondenza della stazione 5

stessa, ad un rispettivo percorso P2 ripetendo i1 percorso

P2 stesso, e la testa 7 mantiene invariata la propria orien-

tazione rispetto al percorso P2 almeno in corrispondenza del




rispettivo tratto T.

Nell'esempio di attuazione illustrato nella figura 1, la te-
sta 4 @& provvista di un utensile 8 di presa atto a tratte-
nere in maniera rilasciabile un rispettivo prodotto 2,
mentre ciascuna testa 7 & atta a compiere sul prodotto 2 una
serie di operazioni determinate, quali, ad esempio, ope-
razioni di incarto o di trattamento superficiale dei pro-
dotti 2 stessi. In particolare, la testa 4 & una testa ad
orientazione variabile atta ad adattarsi, almeno in corri-
spondenza di ciascuna stazione 5, alla posizione assunta da
ciascuna testa 7 nella rispettiva stazione 5 per far assu-
mere al rispettivo prodotto 2 qualsiasi posizione idonea a
cooperare con la testa 7 stessa. A tale scopo, i1 disposi-
tivo convogliatore 3 comprende un dispositivo 9 di orien-
tazione atto a variare 1'orientazione della testa 4 rispetto
al percorso Pl ed a ciascun percorso P2 almeno in corrispon-

denza della relativa stazione 5.

Il dispositivo 9 comprende due manovelle 10 e 11 tra loro
incernierate 1in corrispondenza di un asse A2 di rotazione
parallelo all'asse Al e disposto con un interasse I1 deter-
minato dall'asse Al stesso. La manovella 10 & fulcrata in
corrispondenza dell'asse Al, mentre la manovella 11 & dispo-
sta tra la manovella 10 stessa e la testa 4, e supporta 1la
testa 4 medesima in modo girevole attornoc ad un ulteriore

asse A3 parallelo all'asse A2 e disposto con un interasse 12




determinato dall'asse A2 stesso inferiore all'interasse I1.
Secondo quanto meglio illustrato nella figura 2 i) disposi-
tivo 3 comprende un telaio 12 a sua volta comprendente due
alberi 13 e 14 tubolari, i quali sono montati in posizione
fissa 1'uno all'interno dell'altro coassialmente all'asse
Al, e ad una distanza radiale determinata 1'uno dall'altro.
L‘albero 13 presenta due porzioni 15 e 16 di estremita spor-
genti all'esterno dell'albero 14, i1 quale supporta, dalla
parte della porzione 15, una ruota 17 dentata fissa colle-
gata, tramite una pluralita di viti 18 (una sola delle guali
e illustrata), ad un corpo 19 tubolare calettato sull'albero
14 stesso e facente parte del telaio 12.

Gli alberi 13 e 14 supportano in modo girevole 1a manovella
10, Ta quale & definita da un albero 20 tubolare, che si es-
tende in posizione intermedia tra gli alberi 13 e 14 ed in
modo girevole ed assialmente fisso rispetto aQ]i alberi 13 e
14 stessi, e presenta due porzioni 21 e 22 di estremita di-
sposte in corrispondenza delle porzioni 15 e, rispetti-
vamente, 16. La manovella 10 & inoltre definita da un corpo
23 cilindrico scatolato, i1 quale & rigidamente collegato
all'albero 20 1in corrispondenza della porzione 21 di
estremita dell'albero 20 stesso, & coassiale all'asse Al, e
si estende radialmente tra 1'asse Al e 1'asse A2.

IT corpo 23 comprende una parete 24 anteriore estendentesi

dalla porzione 21 trasversalmente all'asse Al e presentante




un foro 25 passante coassiale all'asse A2; una parete 26
cilindrica esterna estendentesi dalla parete 24
coassialmente all'asse Al; ed una parete 27 posteriore es-
tendentesi dalla parete 26 trasversalmente all'asse Al e
disposta a sostanziale contatto di una spallamento 28, rica-
vato all'esterno dell'albero 14 stesso e fungente da riscon-
tro assiale per il corpo 19 tubolare.

I1 corpo 23 comprende inoltre un setto 29 interno disposto
in posizione intermedia tra le pareti 24 e 27 parallelamente
alle pareti 24 e 27 stesse, ed estendentesi dalla parete 26
verso la ruota 17, che & disposta attraverso un foro 30 pas-
sante ricavato attraverso i1 setto 29 stesso coassialmente
alltasse Al. 11 setto 29 presenta inoltre un ulteriore foro
31 passante disposto coassialmente all'asse A2.

La manovella 10 & atta a ruotare con un primo moto circolare
continuo attorno all'asse Al sotto 1'azione di un disposi-
tivo 32 di azionamento, i1 quale fa parte del dispositivo 9
di orientazione e comprende una puleggia 33 calettata
sull'albero 20 1in corrispondenza della porzicne 22 di
estremita dell'albero 20 stesso, ed un nastro 34 avvolto ad
anello attorno alla puteggia 33 e ad una ulteriore puleggia
motrice non illustrata.

La manovella 11 & definita da un corpo 35 scatolato sostan-
zialmente cilindrico estendentesi tra 1'asse A2 e 1'asse A3,

ed e supportata dalla manovella 10, in modo girevole ri-




spetto alla manovella 10 stessa, tramite un albero 36
tubotare sostanzialmente cilindrico, <che si estende
coassialmente all'asse A2 dal corpo 35 all'interno del corpo
23 stesso in modo girevole ed assialmente fisso attraverso i
fori 25 e 31.

In particolare, il corpo 35 comprende una parete 37 poste-
riore disposta affacciata alla, ed a sostanziale contatto
della, parete 24, e definente una flangia di estremita
dell'albero 36, ed una parete 38 anteriore parallela alla
parete 37 stessa e presentante un corpo 39 conico tubolare,
i1 quale si estende coassialmente all'asse A3 da banda oppo-
sta della parete 37 rispetto alla parete 38, ed &
internamente 1impegnato in modo angolarmente 1libero  ed
assialmente fisso da un albero 40 tubolare ad una cui
estremita 41 1libera, disposta esternamente al corpo 39
stesso, e fissata 1a testa 4.

La manovella 11 & atta a ruotare con un secondo moto circo-
lare continuo e con una fase F di rotazione attorno all'asse
A2 sotto 1‘'azione di un rispettivo dispositivo 42 di azio-
namento, che fa parte del dispositivo 9 di orientazione
della testa 4 ed & dipendente dal dispositivo 32. 11 dispo-
sitivo 42 comprende due ruote 43 e 44 dentate a dentatura
elicoidale tra loro ingrananti e disposte assialmente mobili
1'una rispetto all'altra all'interno del corpo 23 tra la pa-

rete 24 ed i1 setto 29, ed una ulteriore ruota 45 dentata




angolarmente solidale alla ruota 44 ed ingranante con 1la
ruota 17. In particolare, la ruota 43 é calettata sull'al-
bero 36, mentre le ruote 44 e 45 sono supportate girevoli da
un albero 46, i1 quale & disposto coassialmente ad un pro-
prio asse 47 parallelo all'asse Al ed & supportato dalla pa-
rete 24 e dal setto 29 1in modo assialmente scorrevole
rispetto alla parete 24 ed al setto 29 stessi.

Da quanto appena descritto risulta evidente che, essendo i1
dispositivo 42 supportato all'interno del corpo 23 della
manovella 10, ed essendo esso accoppiato alla ruota 17 fissa
tramite ta ruota 45, la rotazione della manovella 10 stessa
attorno all'asse Al determina 1'attivazione del dispositivo
42 e la conseguente rotazione detla manovella 11 attorno
all'asse A2. Pertanto, la fase F di rotazione della
manovella 11 attorno all'asse A2 dipende da una fase di ro-
tazione della manovella 10 attorno all'asse Al, e dal rap-
porto di trasmissione del cinematismo composto dalle ruote
17, 45, 44 e 43.

Inottre, allo scopo di variare la fase F durante i1 funzio-
namento dell'unitd 1, e, quindi, di variare ulteriormente 1a
posizione angolare della manovella 11 rispetto alla
manovella 10, 11 dispositivo 9 comprende un dispositivo 48
variatore atto a spostare assialmente le ruote 44 e 45 ri-
spetto alle ruote 43 e 17 e comprendente una scanalatura 49

circonferenziale ricavata sulla periferia esterna del corpo
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19 attorno all'asse Al, ed un rullo 50 di punteria, i1 quale
€ impegnato in modo scorrevole all'interno della scanalatura
49 stessa ed e supportato girevole dall'albero 46 in corri-
spondenza di una estremita 51 dell'albero 46 stesso esten-
dentesi attraverso un rispettivo foro 52 passante ricavato
nel setto 29.

Il dispositivo 48 comprende inoltre un rullo 53 antiro-
tativo, i1 quale é atto ad impedire una rotazione del rullo
50 attorno all'asse 47, € collegato all‘estremita 51
coassialmente al rullo 50, ed & impegnato in modo scorrevole
in una scanalatura 54 parallela all'asse Al ricavata in una
piastra 55 rigidamente collegata al setto 29 ed estendentesi
a sbalzo dal setto 29 stesso verso la parete 27.

Lo spostamento assiale del rullo 50 impartito dalla
scanalatura 49 durante la rotazione del rullo 50 stesso at-
torno all'asse Al modifica, in uso, la posizione assiale di
ingranamento della ruota 44 rispetto alla ruota 43, in modo
tale che al moto circolare continuoc del ruota 43 attorno
all'asse A2 e, quindi, della manovella 11 attorno all'asse
A2 stesso, si sovrappone una ulteriore rotazione del rullo
43, che, a seconda di come avviene lo spostamento della
ruota 44, varia la fase F e 1la posizione angolare della
manovella 11 rispetto all'asse A2 e, quindi, varia anche la
posizione angolare della testa 4 rispetto all'asse A2.

Da quanto sopra descritto risulta che 1a testa 4 & atta a
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ruotare sia attorno all'asse Al, sia attorno all'asse A2, ed
¢ finoltre atta a ruotare con un terzo moto circolare anche
attorno all'asse A3 sotto 1'azione di un dispositivo 56 di
azionamento, che fa parte del dispositivo 9 di orientazione
della testa 4 ed é anch'esso dipendente dal dispositivo 32.
I1 dispositivo 56 comprende, oltre all'albero 40, un ulte-
riore albero 57, che si estende coassialmente all'asse A2
attraverso 1'albero 36, in modo girevole ed angolarmente
fisso rispetto all'albero 36 stesso, attraverso la parete 37
del corpo 35, ed attraverso un setto 58 interno del corpo 35
stesso. IT dispositivo b6 comprende inoltre una trasmis-
sione 59 ad ingranaggi interposta tra 1'albero 40 e 1'albero
57 e disposta all'interno del corpo 35 tra la parete 38 ed
11 setto 58, ed un dispositivo 60 desmodromico, che & colle-
gato all'albero 57 1in corrispondenza di una estremita 61
dell'albero 57 stesso disposta tra i1 setto 29 e 1a parete
27, ed e atto a ruotare 1'albero 57 attorno all'asse A2.

La trasmissione 59 comprende due ruote 62 e 63 dentate,
calettate rispettivamente ad una estremita 64 dell'albero 57
opposta all'estremita 61 e sull'albero 40, ed una ulteriore
ruota dentata (non jtlustrata) di collegamento tra le ruote
62 e 63 stesse disposta tra la parete 38 ed il setto 58.

It dispositivo 60 comprende una scanalatura 65 anulare, che
si estende attorno all'asse Al ed & ricavata lateralmente ad

una flangia 66, che & solidale al corpo 19 ed & disposta in
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pasizione fissa tra la parete 27 del corpo 23 ed una
estremita 1libera della piastra 55. I1 dispositivo 60 com-
prende inoltre un rulio 67, impegnato in modo scorrevole
Tungo 1a scanalatura 65 ed angolarmente collegato all'albero
57 tramite una leva 68, una cui estremitd libera supporta in
modo girevole i1 ruilo 67 stesso, ed una cui ulteriore
estremita & calettata sull'albero 57 in corrispondenza
dell'estremita 61.

Il dispositivo 60 & atto cooperare con i1l dispositivo 48 va-
riatore per ruotare ed orientare angolarmente la testa 4 at-
torno all'asse A3 durante la rotazione della manovella 10
attorno ail'asse Al; in particolare, le scanalature 49 e 65
presentanc rispettivi profili determinati che si svolgono
attorno all'asse Al, conformati in maniera tale che, lungo
ogni tratto T del percorso Pl, la testa 4 sia in grado di
assumere, come precedentemente descritto, una orientazione
determinata tale da disporre il relativo prodotto 2 nella
posizione piu idonea a cooperare con la relativa testa 7.
Infine, la testa 7 comprende un dispositivo 69 di comando
dell'utensile 8 di presa, atto ad azionare 1'utensile 8
stesso per afferrare in maniera rilasciabile un rispettivo
prodotto 2. In particolare, nell‘esempio di attuazione il-
lustrato nelle figure 1 e 2, 1'utensile 8 comprende due ele-
menti 70 di presa mobili 1'uno da e verso 1'altro e rispetto

alla testa 7, ed un elemento 71 a pistone (di tipo noto e
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non 1illustrato nella figura 2), disposto 1in posizione
intermedia tra gli elementi 69 stessi ed atto a facilitare
il rilascio di un prodotto 2.

I1 dispositivo 69 comprende un albero 72 montato attraverso
1'albero 40 in modo assialmente scorrevole ed angolarmente
fisso rispetto all'albero 40 stesso; un manicotto 73 montato
tra gli alberi 36 e 57 in modo assialmente scorrevole ed
angolarmente fisso rispetto agli alberi 36 e 57 stessi, ed
assialmente collegato ad una estremita dell'albero 72; ed
una trasmissione 74 ad ingranaggi disposta internamente alla
testa 4 ed atta collegare 1'albero 72 agli elementi 70.

I1 dispositivo 69 comprende infine una scanalatura 75
circonferenziale ricavata sulla periferia esterna del corpo
19 attorno all'asse Al tra la scanalatura 49 e la flangia
66, ed una leva 76 a bilanciere, la quale & montata mobile
attraverso wuna apertura 77 ricavata nella piastra 55, ed é
fulcrata su di un perno 78 montato in corrispondenza
de]]'apertura /8 stessa per ruotare attorno ad un asse
trasversale all'asse Al, e comprende, a sua volta, due
bracci 79 e 80 che si estendono radialmente dal perno 78 da
bande opposte del perno 78 stesso. I1 braccio 79 supporta
girevole ad wuna propria estremitd 1libera un rullo 81 di
punteria impegnate in modo scorrevole all'interno della
scanalatura 75, mentre i1 braccio 80 supporta ad un propria

estremita libera un ulteriore rullo 82 1impegnato in una
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scanalatura 83 circonferenziale ricavata attorno ad un
manicotto 84 montato 1in modo assialmente scorrevole ed
angolarmente girevole sull'albero 57 in posizione intermedia
tra 1'albero 57 stesso e la leva 68, ed assialmente colle-
gato al manicotto 73.

La trasmissione 74 comprende una ruota 85 a dentatura
elicoidale ricavata ad una estremita dell'albero 40 opposta
a quella assialmente impegnata con il manicotto 73 ed esten-
dentesi all'esterno dell'albero 41, e, per ciascun elemento
70, una ulteriore ruota 86 a dentatura e]jcoida1e calettata
su di un rispettivo albero 87, i1 quale & montato girevole
ed assialmente vincolato su di un rispettivo supporto 88 di-
sposto internamente alla testa 4, ed & collegato ad una
estremita del rispettivo elemento 70.

Lte due ruote 86, una sola delle quali & angolarmente colle-
gata alla ruota 85, sono tra loro -angolarmente collegate
tramite una coppia di ulteriori ruote a dentatura elicoidale
(di tipo noto e non illustrato), le quali sono disposte
atl'interno della testa 4 tra le ruote 86 stesse, e sono
atte a ruotare in sensi opposti tra loro le ruote 86 stesse
in modo tale da spostare 1'una da, e verso, l'altra 1le
estremita libere degli elementi 70 in seguito ad uno spo-
stamento assiale dell'albero 40 e del manicotto 73 dovuto
all'oscillazione della leva 76 a bilanciere attorno al perno

78.
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I1 funzionamento dell'unitd 1 sopra descritta deriva imme-
diatamente dalla descrizione che precede, e non richiede ul-
teriori spiegazioni. Giova tuttavia porre in risalto i)
fatto che la possibilita di comporre tra loro i tre moti ro-
tatori della manovella 10 attorno all'asse Al, della
manovella 11 attorno all'asse A2, e della testa 4 attorno
all'asse A3, e la possibilitd di correggere sia la fase F di
rotazione della manovella 11 attorno all'asse A2 tramite il
dispositivo 48 variatore, sia il moto di rotazione della te-
sta 4 attorno all'asse A3 sagomando i1 profilo della
scanalatura 65, permette di regolare 1'orientazione della
testa 4 e, quindi, del relativo prodotto 2, in qualsiasi
modo adattando 1'orientazione della testa 4 stessa ai per-
corsi P2 seguiti dalle teste 7, ed all'orientazione delle
teste 7 stesse almeno in corrispondenza delle étazioni 5 di
manipolazione,

La figura 1 illustra, a titolo d'esempio, un percorso Pl a
lobi, in cui ciascun tratto T & definito preferibilmente, ma
non necessariamente, da un arco di circonferenza raccordato
ai tratti T adiacenti e centrato in corrispondenza del ri-
spettivo asse A di rotazione della rispettiva testa 7.

E' ovvio che, date le possibilita di reqolazione offerte
dalt'unita 1, 1 tratti T potranno essere anche dei tratti

rettilinet.
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RIVENDICAZIONI

1) Unita (1) di manipolazione per prodotti (2), 1'unita (1)
comprendendo un dispositivo convogliatore (3) presentante
almeno una prima testa (4) operatrice atta ad avanzare un
rispettivo prodotto (2) Tungo un percorso (P1) di avan-
zamento determinato, i1 percorso (P1) svolgendosi attorno ad
un primo asse (Al) di rotazione del convogliatore stesso, ed
attraverso una pluralita di stazioni (5) di manipolazione;
ed un dispositive manipolatore (6) comprendente, a sua
volta, per ciascuna stazione (5) di manipolazione, una se-
conda testa (7) operatrice mobile lungo un rispettivo per-
corso  (P2) di lavoro; caratterizzato dal fatto di
comprendere mezzi di orientazione (9) associati alla prima
testa (4) operatrice per variare 1'orientazione della prima
testa (4) stessa rispetto al percorso (P1) di avanzamento ed
a ciascun percorso (P2) di lavoro almeno in corrispondenza
di ciascuna stazione (5) di manipolazione; i detti percorsi
(P2) di lavoro svolgendosi attorno a rispettivi assi (A)
fissi paralleli al primo asse (Al), e le dette seconde teste
(7) operatrici essendo teste operatrici fisse la cui orien-
tazione e invariabile rispetto ai relativi percorsi (P2) di
lavoro,

2) Unitad secondo la rivendicazione 1, caratterizzata dal
fatto che i1 detto percorso (P1} di avanzamento comprende

una successione di tratti (T) determinati conformati sostan-
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zialmente ad arco, ed estendentisi almeno in corrispondenza
delle dette stazioni (5) di manipolazione; ciascun detto
tratto (T) ripetendo i1 rispettivo percorso (P2) di lavoro
almeno in corrispondenza della rispettiva stazione (5) di
manipolazione.

3} Unita secondo la rivendicazione 2, caratterizzata dal
fatto che ciascun detto tratto (7) & centrato in corrispon-
denza dell'asse (A) fisso corrispondente alla rispettiva
stazione (5) di manipolazione.

4) Unita secondo una qualsiasi delle precedenti rivendi-
cazioni, caratterizzata dal fatto che i detti mezzi di
orientazione (9) comprendono una prima ed una seconda
manovella (10,11) tra loro incernierate in corrispondenza di
un secondo asse (A2) di rotazione, la seconda manovella (11)
essendo collegata in modo girevole alla prima testa (4) ope-
ratrice in corrispondenza di un terzo asse (A3) di rotazione
ed essendo interposta tra 1la prima testa (4) operatrice
stessa e la prima manovella (10); Ta prima manovella (10)
essendo fulcrata in corrispondenza del primo asse (Al), ed i
detti primo, secondo, e terzo asse (Al,A2,A3) di rotazione
essendo paralleli tra loro.

5) Unita secondo 1la rivendicazione 4, caratterizzata dal
fatto che i detti mezzi di orientazione (9) comprendono
primi e secondi mezzi azionatori (32,42) associati alla

prima manovella (10), e, rispettivamente, alla seconda
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manovella (11) per impartire alla prima manovella (10) un
primo moto di rotazione attorno al primo asse (Al), e per
impartire alla seconda manovella (11) un secondo moto di ro-
tazione attorno al secondo asse (A2) contemporanec al primo
moto stesso; i1 primo ed i1 secondo moto di rotazione es-
sendo moti di rotazione continui, ed i1 secondo mbto di ro-
tazione presentando una fase (F) determinata.

6) Unita secondo 1la rivendicazione 5, caratterizzata dal
fatto che i detti mezzi di orientazione (8) comprendono
mezzi di correzione (48) associati ai detti secondi mezzi
azionatori (42) per correggere la detta fase (F).

7) Unita secondo la rivendicazione 5 o 6, caratterizzata dal
fatto che i detti mezzi di orientazione (9) comprendono
terzi mezzi azionatori (56) associati alla prima testa (4)
operativa per impartire alla prima testa (4) operativa
stessa un terzo mote di rotazione attorno al detto terzo
asse (A3); i terzi mezzi azionatori (56) essendo dipendenti
dai detti primi mezzi azionatori.

8) Unita secondo 1la rivendicazione 7, caratterizzata dal
fatto che i detti secondi mezzi azionatori (42) comprendono
due ingranaggi (43,44) a dentature elicoidali assialmente
mobili 1'uno rispetto all'altro; i detti mezzi di correzione
(48) essendo accoppiati ad uno dei due ingranaggi (43,44).
9) Unita secondo 1a rivendicazione 8, caratterizzata dal

fatto che 1 wmezzi di correzione (48) comprendono un primo
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dispositivo desmodromico (48) di comando, definito da una
scanalatura (49) circonferenziale estendentesi in posizione
fissa attorno al primo asse (Al) di rotazione e da un rullo
(50) di punteria impegnato in medo scorrevole all'interno
della scamalatura (49) stessa, ed accoppiato ad uno dei
detti due 1ingranaggi (43,44) per spostare assialmente tra
loro g1i ingranaggi (43,44) stessi.

10) Unita secondo una qualsiasi delle rivendicazioni da 7 a
9, caratterizzata dal fatto che i detti terzi mezzi azio-
natori (56) comprendono un secondo dispositivo desmodromico
(60) di comando, de%inito da una rispettiva scanalatura (65)
anulare estendentesi 1in posizione fissa attorno al primo

asse (Al) di rotazione e da un rispettivo rullo (67) di

A Sp.A.

punteria impegnato in modo scorrevole all'interno della ri-

spettiva scanalatura (65).

Ao
Lo i

11} Unita secondo una qualsiasi delle rivendicazioni dalla 4
alla 10, caratterizzata dal fatto che la prima testa (4)
operativa comprende un utensile (8) atto a cooperare con un
rispettivo prodotto (2).

12) Unita secondo 1a rivendicazione 11, caratterizzata dal
fatto che i1 detto utensile (8) & un utensile di presa com-
prendente due elementi (70) di presa mobili 1'uno rispetto
atl'altro per ad afferrare in modo rilasciabile un rispet-
tivo prodotto (2).

13} Unita secondo la rivendicazione 12, caratterizzata dal
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fatto di comprendere dispositivo (69) di comando associato
ail'utensile (8) per spostare 1'uno da e verso 1'altro i
detti elementi (70) di presa; i1 dispositivo (69) di comando
venendo azionato dalla prima manovella (10).

14) Unita di manipolazione per prodotti, sostanzialmente

come descritta con riferimento ai disegni annessi.

ACMA SpA.

IL PROCURATORE

taia it
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