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DESCRIPCION

Alimentacién de productos alimenticios en maquinas loncheadoras o porcionadoras

Campo de la invencién

La presente invencién se refiere a una maguina procesadora de alimentos y a un método para cortar rebanadas o porciones
de un producto alimenticio en una maguina procesadora de alimentos y mas particularmente a la alimentacién de un
producto afimenticio a la cortadora de una magquina de este fipo.

Antecedentes de la invencion

Es conocido alimentar productos alimenticios tales como bacén, queso o carne cocida a una zona de corte en una maguina
de procesamiento de alimentos utilizando controladores de productos tales como transportadores de cinta, pistas o rodilios
dentados. El producto alimenticio, que puede tener la forma de una barra, un tronce o un blogue, por ejemplo, se alimenta
de forma incremental hacia la zona de corte, en donde se cortan rebanadas ¢ porciones de un tamanio deseado desde un
extremo delantero del producto alimenticio.

El doccumento EP-A-2878203, que forma la base de los preambulos de las reivindicaciones independientes, se refiere a un
aparato de corte para cortar productos alimenticios, gue incluye un primer y un segundo dispositivo de escaneo y una
primera y una segunda unidad de corte. El documento WO2004/034794 se refiere a un aparato para cortar en porciones
productos. El aparato incluye medios de escaneo, medics de corie v medios de transporte para transportar el producto
desde los medios de escaneo hasta los medios de corte.

Sumario de la invencion

La presente invencion esta dirigida a una maquina de procesamiento de alimentos que comprende:

una cortadora configurada para cortar porciones de un producto alimenticio;
un sistema de transporte dispuesto para transportar un producto alimenticio hasta la cortadora; y
un aparato de deteccion configurado para detectar un perfil de parte del producto alimenticic a medida que el
producto alimenticio es fransportado a través de una zona de deteccion de la maguina por el sistema de
transporte,
en donde el sistema de transporte comprende:
un primer sistema de alimentacion que alimenta el producto alimenticio a través de la zona de deteccitn
a una velocidad de alimentacién de deteccion; y
un segundo sistema de alimentacién aguas abajo de la zona de deteccién que alimenta el producto
alimenticio hacia la cortadora a una velocidad de alimentacién de corte, v
la maquina estd dispuesta para controlar las velocidades de alimentacién de deteccidn y de corte de
forma independiente.

De acuerdo con la invencién, un producto alimenticio es restringido continuamente por el sistema de transporte a medida
que el producto alimenticio viaja a través de la zona de deteccién y desde la zona de deteccién hasta la cortadora, y los
sistemas de alimentacion primero y segundo se acoplan a las superficies superior e inferior de un producto alimenticio para
restringirlo.

Este control de la velocidad de alimentacién independiente proporciona flexibilidad en la forma en que el producto
alimenticio es alimentado a través de una regién de deteccion y a la cortadora. Al proporcionar un aparato de deteccién
dentro de la misma maquina que la cortadora, se puede reducir el espacio total ocupado por una configuracion de
procesamiento que proporciona deteccion y corte del perfil del producto. Ademas, el control independiente de las
velocidades de alimentacién de deteccidn y corte puede permitir aumentar la velocidad general de llevar a cabo ambos
procesos dentro de la misma maquina. Las velocidades de alimentacion se pueden ajustar para diferentes longitudes de
productos alimenticios en los cascs en los que sea apropiado para aumentar la tasa de rendimiento del producto. El control
de la velocidad de alimentacién independiente puede permitir que las velocidades de alimentacion de deteccion y corte
sean diferentes seglin se requiera.

Cada sistema de alimentacién puede estar formado por uno o mas controladores de producto. Cada uno de los
controladores puede estar compuesto por una pista o cinta sin fin, un rodillo, un rodillo de pdas, una matriz o series de
rodillos, pistas dentadas sin fin 0 cadenas de puas sin fin, por ejemplo.

El primer sisterna de alimentacidn puede estar situado aguas arriba de la region de deteccion. El segundo sistema de
alimentacion alimenta el producto alimenticio hacia y més alla de la cortadora para controlar el tamaiio de cada una de las
rebanadas ¢ porciones cortadas desde el extremo delantero del producto alimenticio.

Un producto alimenticic esta continuamente restringido por el sisterna de transporte a medida que el producto alimenticio
viaja a través de la zona de deteccién y desde la zona de deteccién hasta la cortadora. Al proporcionar un aparato de
deteccion en la misma maguina que la cortadora, es posible proporcionar una restriccion continua del producto alimenticio
a través de la zona de deteccion y desde la zona de deteccidn hasta la cortadora. Esto facilita un control mas preciso del
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tamafio de las rebanadas o porcicnes cortadas del producto alimenticic por la cortadora. En las lineas de procesamiento
existentes, el escaneo del producto se realiza en una magquina separada de la utilizada para cortar el producto alimenticio.
En una disposicion de este tipo, existe el riesgo de que el producto se pueda desplazar lateraimente o girar entre el escaneo
y el corte, reduciendo asi la precisién del proceso de corte.

En ejemplos de la presente maguina de procesamiento de alimentos, un producte alimenticio puede estar restringido contra
el movimiento relativo a la(s) superficie(s) del sistema de transporie que estan en contacto con el producto alimenticio. De
esta manera, la posicién lateral y/o la orientacion del producto alimenticio dentro de la maquina se puede controlar de forma
continua mientras es transportado por el sistema de transporte a través de la zona de deteccién y hasta la cortadora.

El primer y segundo sistema de alimentacién se acoplan a las superficies superior e inferior de un producto alimenticio para
restringirlo.

El sistema de transporte puede estar configurado para alimentar un producto alimenticio al menos en parte del camino
hacia la cortadora (es decir, antes de que haya comenzado el corte del producto) a una velocidad de alimentacion diferente,
preferiblemente mas alta que la velocidad de alimentacion de corte utilizada para el producto alimenticio durante el corte
del producto (o el producto alimenticic precedente).

La velocidad de alimentacion de corte puede ser la velocidad (o velocidad promedio) a la que el producto se mueve hacia
la cortadora mientras el producto esta aguas abajo de la zona de deteccion, y més particularmente, puede ser la velocidad
{o velocidad promedio) a la que el producto se mueve hacia la cortadora mientras se cortan rebanadas o porciones desde
su extremo delantero. Si se cortan grupos de rebanadas o porciones del producto alimenticio, puede ser necesario detener
brevemente la alimentacién del producto hacia la cortadora para permitir que un grupo completo sea fransportado lejos de
la cortadora antes de cortar rebanadas 0 porciones del siguiente grupo. En este caso, la velocidad de alimentacion de corte
puede ser la velocidad promedio con fa que el producto alimenticio se mueve hacia la cortadora, incluyendo las pausas
mientras se cortan rebanadas o porciones desde su extremo delantero.

En algunas circunstancias, puede ser ventajosc que el sistema de transporte esté configurado para alimentar un productc
alimenticio a través de la zona de deteccién a una velocidad de alimentacion de deteccion gue sea mayor o menor que la
velocidad de alimentacion de corte utilizada para el producto alimenticio durante el corte del producto (o el producto
inmediatamente precedente). En algunas circunstancias, se puede seleccionar una velocidad de alimentacién de deteccion
mas lenta para permitir que el perfil del producto alimenticic se detecte 0 escanee con una resolucion mas alia.

El sistema de transporte puede ser conmutable entre un primer modo de alimentacién en el que la velocidad de
alimentacién de deteccion coincide sustancialmente con la velocidad de alimentacion de corte, y un segundo modo de
alimentacién en el que un producto alimenticio es alimentado por el sistema de transporte al menos parte del caming hacia
la cortadora a una velocidad de alimentacion mas alta que la velocidad de alimentacion de corte utilizada para el producto
alimenticio durante su corte. Esta versatilidad puede permitir que la alimentacion de un producte alimenticio se altere
dependiendo de la longitud del mismeo.

En algunos ejemplos, el sistema de transporte se puede hacer funcionar selectivamente en uno de un primer modo de
retraccién en el que tanto el primer como el segundo sistema de alimentacion se hacen funcionar de manera que se retraiga
un producto alimenticio lejos de la cortadora, y un segundo modo de retraccion en el que solamente el segundo sistema
de alimentacion se hace funcionar de modo de retraer un producto alimenticio lejos de la cortadora. Si la maguina se utiliza
para cortar grupos de rebanadas o porciones, puede ser deseable retragr brevemente el producto alimenticio lejos de la
cortadora para hacer una pausa en el corte en rebanadas, 1o que permite que un grupo completo se aleje de la cortadora
antes de comenzar el corte del siguiente grupo. Con un producto mas largo, puede ser deseable utilizar tanto el primer
como el segundo sistemna de alimentacién para retraer el producto alimenticio de esta manera, mientras gque un producto
mas corto, o una porcidn restante de un producto mas largo, puede estar en contacto Unicamente con el segundo sistema
de alimentacién vy, por lo tanto, solo seria necesaric hacer funcionar el segundo sistema de alimentacién para retraer un
producto alimenticio lejos de la cortadora. E! funcionamiento del primer sistema de alimentacion podria entonces tener
lugar independientemente del segundo sistema de alimentacion.

El primer sistema de alimentacién puede comprender controladores de producto situados aguas arriba y aguas abajo de
la zona de deteccién. Se puede definir un espacio entre los controladores ascendentes y descendentes del primer sistema
de alimentacion para exponer una superficie del producto alimenticio de mode que el aparato sensor pueda detectar su
perfi. Los controladores de producto ascendentes y descendentes del primer sisterna de alimentacion pueden ser
accionados por un motor comin. Tanto la superficie superior como inferior de un producto alimenticic pueden quedar
expuestas entre los controladores del producto aguas arriba y aguas abajo. En algunas realizaciones preferidas, un perfil
lateral circunferencial completo de un producto alimenticio puede quedar expuesto entre los controladores del producto
aguas arriba y aguas abajo.

El primer sistema de alimentacidn puede comprender primeros confroladores de producto superior e inferior configurados
para acoplarse con las supetficies superior e inferior de un producto alimenticio, respectivamente. Pueden estar situados
aguas arriba de la zona de deteccion. Ei primer controlador del producto superior puede comprender, por ejemplo, un rodillo
o un transportador. En algunas configuraciones, el primer controlador del producto superior puede ser transportado por un
brazo montado de forma pivotante en la maguina. El primer sistema de alimentacion puede definir un primer plano de
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soporte sobre el cual los productos alimenticios son alimentados a lo largo de una primera direccion de alimentacion por el
primer sistema de alimentacion, y el brazo puede ser giratorio alrededor de un gje perpendicuiar a la primera direccién de
alimentacién y paralelo al plano de soporte. El primer controlador del producto inferior puede comprender una pista o cinta
sin fin.

El montaje del rodilic sobre un brazo pivotante permite mejorar la restriccién de productos de altura variable a medida que
penetran en el primer sistema de alimentacion. El rodillo puede ser sesgado o empujado en una direccidn hacia abajo,
hacia el alimentador de producto inferior por el brazo pivotants. La fuerza de presién sjercida por el brazo puede variar
segln la maguina. Por ejemplo, se puede aplicar una fuerza de presién menor cuando se inserta inicialmente un producto
debajo del rodillo, v luego la maguina puede aumentar la fuerza de presion. La fuerza de presién se puede aumentar
después de que el producto haya elevado el rodillo para que éste restrinja de manera mas fiable el producto contra el
alimentador de producto inferior.

Los controladores de producto aguas abajo del primer sistema de alimentacién pueden comprender pistas o cintas de
accicnamiento sin fin aguas abajo superiores y aguas abajo inferiores configuradas para acoplarse a las superficies
superior e inferior de un producto alimenticio, respectivamente.

El segundo sistema de alimentacién puede comprender segundos controladores de producto superior e inferior
configurados para acoplarse con las superficies superior e inferior de un producto alimenticio, respectivamente. El segundo
controlador del producto inferior puede comprender una pista o cinta sin fin. El segundo controlador del producto superior
puede montarse de forma pivotante en la maquina. El segundo sistema de alimentacién puede definir un segundo plano
de soporte scbre el cual los productos alimenticios son alimentados a lo largo de una segunda direccion de alimentacion
por el segundo sistema de alimentacion, el segunde controlador de producto superior puede ser giratoric alrededor de un
eje perpendicular a la segunda direccién de alimentacion y paralelo al segundo plano de soporte. Esto permite al
controlador proporcionar una restriccién mejorada del producto cerca de la cortadora, ya que el controlador puede pivotar
para adaptarse a las variaciones en la forma de la superficie superior de un producto.

En algunas implementaciones, el sistema de transporte puede estar dispuesto para llevar productos alimenticios a la
cortadora a lo largo de una trayectoria de flujo de productos alimenticios gue esta inclinada con respecto a la horizontal.
Esto puede facilitar un mejor control de las rebanadas o porciones a medida que caen de la cortadora.

Solo se puede escanear un perfil de la superficie superior del producto en la zona de deteccién. Alternativamente, también
se pueden detectar algunos o todos los otros lados del producto.

Los escéneres pueden utilizar LEDs o laseres de linea para proyectar una linea scbre la superficle del producto que luego
se detecta utilizando senscres tales como camaras. En implementaciones adicionales, se puede proyectar una matriz o
patron de lineas (tales como una pluralidad de lineas paralelas ¢ gue se cruzan), o cualquier matriz de puntos ¢ guicnes,
sobre el producto alimenticio para que la maquina lo detecte. Los perfiles de linea u otros patrones generados por los
laseres pueden luego ser procesados por la maguina para determinar el perfil del producto. Se apreciard que se pueden
utilizar otros sistemas de deteccion para determinar la forma externa de un producto alimenticio tales como, por ejemplo,
sistemas de rayos X o de "tiempo de vuelo”, 0 sistemas de deteccion gue emplean una serie de detectores fotoeléctricos.

La presente invencidn también esté dirigida a un método de corte de porciones de un producte alimenticio en una maguina
de procesamiento de alimentos en la gque los productos alimenticios son transportados a través de una zona de deteccion
hasta una cortadora, comprendiendo el método controlar una velocidad de alimentacién de deteccién a la que un producto
alimenticio es alimentadoe a través de la zona de deteccion por un primer sistema de alimentacion independientemente de
una velocidad de alimentacién de corte aguas abajo de la zona de deteccidn a la que un producto alimenticio es alimentado
hacia la cortadora por un segundo sistema de alimentacion.

De acuerdo con la invencion, el método de cortar porciones incluye restringir continuamente el producto alimenticic a
medida que éste viaja a través de la zona de deteccion y desde la zona de deteccién hasta la cortadora, acopléandose los
sistemas de alimentacion primero y segundo a las superficies superior e inferior de un producto alimenticio para restringirlo.

En algunas circunstancias, la maquina de procesamiento de alimentos puede funcionar para alimentar el producto
alimenticio al menos en parte del camino hacia la cortadora a una velocidad de alimentacion mas alta gue la velocidad de
alimentacién de corte utilizada para el producto alimenticio durante el corte del mismo. Mas particularmente, la maguina
puede alimentar un producto alimenticio a través de la zona de deteccion a una velocidad de alimentacion mayor que la
velocidad de alimentacion de corte utilizada para el producto alimenticio durante el corte del mismo.

En implementaciones adicionales, el métode puede incluir conmutar el sistema de transporte entre un primer modo de
alimentacion en el gue la velocidad de alimentacion de deteccion coincide sustancialmente con la velocidad de alimentacion
de corite del producto, y un segundo modo de alimentacion en el que un producto alimenticic es alimentado al menos parte
del camino hacia la cortadora a una velocidad de alimentacion més alta que la velocidad de alimentacién de corte utilizada
para el producto alimenticio durante el corte del mismo.

Métodos adicionales que incorporan la presente divuigacion pueden incluir hacer funcionar selectivamente el sistema de
transporte en uno de un primer modo de refraccion en el que tanto el primer como el segundo sistema de alimentacion
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funcionan de manera de retraer un producto alimenticio lejos de la cortadora, y un segundo modc de refraccion en el que
solamente el segundo sistema de alimentacion funciona de manera de retraer un producto alimenticio igjos de la cortadora.

Brave descripcion de los dibujos

A continuacion se describiran realizaciones de la invencién a modo de ejemplo v con referencia a los dibujos esquematicos
adjuntos, en los que:

Las Figuras 1 a 4 son vistas laterales del interior de una maguina de procesamiento de alimentos de acuerdo con una
realizacién de la invencién para ilustrar el funcionamiento de la maquina.

Descripcion detallada de los dibuios

Las Figuras 1 y 2 son vistas laterales del interior de una maguina procesadora de alimentos 10 para cortar rebanadas ¢
porciones de productos alimenticios alargados. El funcionamiento de la maguina esta gobernado por un sistema de control
electronico (no mostrado).

Los productos alimenticios son alimentados inicialmente a una plataforma de carga 12 transportada por un brazo de carga
14. La plataforma de carga tiene una orientacion horizontal en la Figura 1 lista para recibir el siguiente producto. El brazo
esta acoplado a un pistén 15 que se extiende hacia dentro de un cilindro de accionamiento 18. El brazo estéd montado de
forma giratoria sobre un pivote 18. El brazo puede girar alrededor del pivote 18 a una posicion elevada como se muestra
en la Figura 2, impulsando el pistén 15 con el cilindro de accionamiento 16.

La plataforma de carga incluye un transportador accionado 20 que puede funcionar para cargar un producto alimenticio en
el cuerpo principal 22 de la maguina cuando el brazo de carga esta en la posicion mostrada en la Figura 2. Luego, el
producto es alimentado en la direccién "A" marcada en la Figura 1 a lo largo de una trayectoria de fiujo de producto
alimenticio a través del cuerpo principal 22.

La trayectoria del flujo del producto alimenticio a través del cuerpe principal 22 esta inclinada en un angulo con respecto a
la horizontal. El cuerpo principal incluye alimentadores de producto inferiores 24, 28 y 28 que estan situados debajo de la
trayectoria de fiujo del producto alimenticio y pueden funcionar para impulsar un producto alimenticio hacia una zona de
corte de la maguina. En la zona de corte, se cortan rebanadas o porciones desde el extremo delantero del producto
alimenticio mediante una cuchilla evoivente giratoria 30 que entra en contacto con el producto alimenticio. La cuchilla esta
montada sobre un arbol 33 que es accionado por un motor 35. Los alimentadores de producto superiores 32, 34 y 36 estan
previstos para acoplarse con una superficie superior de un producto alimenticio para restringirio contra los alimentadores
inferiores y conducirlo hacia la zona de corte. La cuchilla corta el producto al pasar por encima de un borde cortante 31. En
otras realizaciones, la cuchilla de corte puede ser alternativamente una cuchilla circular montada en un conjunto de
accionamiento orbital, una cuchilla de hoz, un cuchillo o una cuchilla circular montada en un brazo giratorio, por ejemplo.

Los alimentadores de producto inferiores 24, 26 vy los alimentadores de producto superiores 32, 34 forman un primer
sistemna de alimentacion y cada uno de ellos puede ser accionado por un primer motor comin {no mostrado). &l alimentador
de producto inferior 28 y el alimentador de producto superior 36 forman un segundo sistema de alimentacion y cada unc
de ellos puede ser accionade por un segundo motor comin (no mostrado). Los motores pueden ser servomotores, por
ejemplo.

A medida gue se alimenta un producto alimenticio en la maquina, éste entra en una zona de deteccién 29 de la maquina.
El preducto alimenticio pasa por debajo de un primer hueco 37 definido entre los alimentadores de producto superiores 32
y 34 y por encima de un segundo hueco 39 definido entre los alimentadores de producto inferiores 24 y 26. Los huecos
permiten detectar los perfiles de la superficie superior e inferior del producto alimenticio utilizando los escaneres superior e
inferior 43 y 45, respectivamenta. Uno o ambos de los escaneres superior e inferior 43, 45 pueden comprender un escaner
o sistema de deteccion de uno de los tipos descritos anteriormente.

La maguina incluye una pinza extrema 40. En las Figuras 1y 2, la pinza extrema se muestra en su posicion guardada
debajo de la trayectoria de flujo del producto alimenticio. La pinza extrema es transportada por un conjunto de
accicnamiento de pinza 41 que puede funcionar para mover la pinza extrema con raspecto al cuerpo principal 22 de la
maquina para ponerla en contacto con un extremo posterior 64 de un producto alimenticio 60.

El conjunto de accionamiento de la pinza incluye un primer par de varilias de soporte paralelas 44, que se extienden
perpendiculares a la trayectoria de flujo del producto alimenticio. La pinza extrema esta montada para realizar un
movimiento alternative a lo largo de estas varillas. Un segundo par de varilias de soporte 42 se extiende paralelo a la
trayectoria del fiujo del producto alimenticio. Lievan el primer par de varillas de soporte 44 y el primer par estd montado de
marnera gue pueda moverse alternativamente hacia adelante y hacia atras a lo largo del segundo par de varillas.

implementaciones preferidas de a pinza extrema se describen en una solicitud de patente del Reino Unido en tramitacion,
presentada el 3 de mayo de 2019 por la presente solicitante como solicitud del Reino Unido n® 1306226 .4.

La pinza extrema es elevada mediante el conjunto de accionamiento de la pinza después de que un producto alimenticio
haya pasado por encima de la pinza extrema vy luego se pone en contacto con el extremo posterior del producto durante la
etapa final de corte en rebanadas de un producto. La pinza extrema puede sujetar el extremo del producto con dientes (no
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mostrados) para estabilizar el extremo posterior y también para quitar la zona extrema de un producto alimenticio que no
se va a cortar en rebanadas (denominada "extremo trasero”) y evitar gue contintie mas alla de la cuchilia.

En la Figura 2 se muestra un producte alimenticio 80 a modo de ilustracion. La maguina se puede hacer funcionar para
manipular una amplia gama de longitudes y alturas de productos. Por ejemplo, los productos podrian tener entre 300 y 750
mim de longitud v entre 100 v 130 mm de altura. El producto alimenticio mostrado en la Figura 2 es relativamente largo v
va se han cortado algunas rebanadas desde su exiremo delantero 62.

&l producto 80 se cargé en la maguina desde la plataforma de carga 12 activando el transportador accicnado 20 de la
plataforma de carga para mover el producto a lo largo de la direccién A. Luego, el producto fue arrastrado dentro de la
maquina entre el alimentador de producto superior 32 y el alimentador de producto inferior 24.

En los sjemplos mostrados en los dibujos, el alimentador de producto superior 32 tiene la forma de un rodillo con plias que
asta montado de forma giratoria sobre un brazo 66. El brazo 66 estd a su vez acoplado de forma pivotante al cuerpoe
principal 22 de la maquina mediante un pivote 68. Ei pivote 68 tiene un eje pivotante que es perpendicular a la direccidn
de alimentacién A y paralelo a un plano definido por las superficies superiores de los alimentadores de producto inferiores.
El alimentador de producto inferior 24 comprende un conjunto de cadenas o pistas sin fin dentadas para acoplarse conuna
superficie inferior de un producto alimenticio y accionarlo en la direccién A.

La provisién del rodillo 32 en el brazo 66 proporciona una restriccion maés fiable de los productos gue tienen diferentes
alturas a medida que penetran y pasan a la méquina. Alternativamente, el alimentador de producto superior 32 puede ser
un transportador. El alimentador de producto inferior tiene preferiblemente la forma de un transportador alargado a lo large
de la direccién A en lugar de un rodillo para proporcionar un mayor soporte para la parte inferior de un producto cuando
penetra en la maquina. Esto permite que la plataforma de carga 12 baje mas rapido a medida que el producto se alimenta
a la magquina debido al control del producto proporcionado por el alimentador 24.

El alimentador de producto superior 32 v &l alimentador de producto inferior 24 cooperan para restringir el movimiento del
producto alimenticio en relacién con las porciones de los alimentadores en acoplamiento con él. Esto garantiza que el
producto se contraiga de forma continua vy fiable a medida que es alimentado entre los espacios 37 y 39. Por lo tanto, el
movimiento del producto alimenticio a medida que pasa entre 10s huecos esta controlado de forma estrecha y continua por
la maquina durante su escaneo mediante los escéneres superior e infarior 43 y 45.

Una vez que un extremo delantero del producto ha pasado entre los huecos 37 y 39, entra en contacto con el alimentador
de producto superior 34 y el alimentador de producto inferior 26. Cada uno de estos alimentadores puede comprender un
conjunto de cadenas o pistas dentadas. Estos alimentadores también pueden accionarse para impulsar el producto
alimenticio a lo largo de la direccién A.

En una configuracién preferida, los alimentadores 24, 26, 32 y 34 son accionados por un motor comun. Por lo tanto,
cooperan para impulsar un producto que esta en contacto con los cuatro alimentadores a medida que pasa entre los huecos
37y29.

A medida que un producto relativamente large es impulsado hacia la cortadora 30, entra en contacto con el alimentador de
producto superior 36 v luego con el alimentador de producto inferior 28, mientras que todavia esta en contacto con el
alimentador de producto superior 34 y el alimentador de producto inferior 26 {y posiblementte también con los alimentadores
de producto superior g inferior 32 v 24). Los alimentadores 36 v 28 pueden comprender también cadenas o pistas dentadas
sin fin. Los alimentadores de producto superiores 34 v 36 estan configurados para impulsar un producto alimenticio contra
los alimentadores de producto inferiores opuestos 26 y 28 para garantizar que el producto esté restringido positivamente
por los alimentadores. E! alimentador superior 36 estd montado de forma pivotante en el cuerpo principal 22 de la maguina
para que pueda sujetar de forma mas fiable productos de diferentes formas y tamafios.

Mientras un producto esta en contacto con los cuatro alimentadores 34, 36, 26 y 28, todos eilos son accionados en
sincronismo a la misma velocidad para alimentar el producto hacia y mas alla de la cortadora 30. La medida en que el
producto avanza mas alla de la cortadora entre cortes consecutivos de la cuchilla determina el tamafio de cada una de las
rebanadas ¢ porciones cortadas desde el extremo delanterc 62 del producto.

La maquina puede funcionar para cortar grupos de rebanadas o porciones de un producte alimenticio, cumpliendo cada
uno de los grupos un requisito de peso de grupe minime. En este modo de funcionamiento, puede ser deseable retraer el
producto una corta distancia de la cortadora 30 entre cada uno de los grupos (en la direccién opuesta a la direccién A
marcada en la Figura 1}. Esto detiene brevemente el corte para que un grupo completo pueda ser retirado de la cortadora
antes de formar ei siguiente grupo. Hacer funcionar la méquina de esta manera para detener brevemente ef corte entre
grupos puede denominarse "funcién de denegacion de corte en rebanadas”.

Cuando se esta cortando en rebanadas un producto relativamente largo como se muestra en la Figura 2, los motores
comunes primero y segundo de los sistemas de alimentacion primero v segundo funcionan para invertir todos los
alimentadores de producto 24, 26, 28, 32, 34 y 36 durante la funcion de denegacién de corte en rebanadas.

Después de una pausa suficiente en el corte, el primer v sequndo sistema de alimentacién continlan impulsando el
producto en la direccién A para comenzar a formar el siguiente grupo de rebanadas o porciones.
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A continuacion se describira el procesamiento de productos alimenticios relativamente cortos utifizando la maguina con
referencia a las Figuras 3y 4.

La Figura 3 representa una etapa en el corte en rebanadas de dichos productos en la gue el producto alimenticio 70 esta
a mitad de su paso por la cortadora 30. El siguiente producto 72 se extiende entre los huecos 37 v 39 v estd siendo
escaneado por los escaneres 43 y 45 a medida que se mueve a lo largo de la direccidn A. Se puede ver que el producto
70 esta siendo impulsado Gnicamente por los alimentadores de producto 28 y 36 del segundo sistema de alimentacién,
mientras que el siguiente producto 72 esta siendo impulsado Unicamente por los alimentadores 24, 26, 32 y 34 del primer
sistema de alimentacion. Dado que cada uno de los sistemas de alimentacién es accionado mediante su propic motor
controlable independientemente, la alimentacion de producto 70 mas alla de la cuchilla se puede controlar por separado e
independientemente de la alimentacion de producto 72 mas alla de los escaneres. Por lo tanto, la velocidad de alimentacion
de corte y la velocidad de alimentacidn de deteccidén se pueden controlar de forma independiente y optimizar para
adaptarse a los respectivos procesos.

Por ejempio, la velocidad de alimentacion del siguiente producto a cortar en rebanadas 72 se puede aumentar para que
sea mayor gue la velocidad de alimentacién de corte del productoe 70. Esto puede servir para reducir el tiempo entre
completar el corte de producte 70 e iniciar el corle de producto 72. A este tiempo se le puede denominar "tiempo de
recarga”. El producto 72 puede avanzar mas rapidameante mediante el primer sistema de alimentacidén de modo que se
acople con el segundo sistema de alimentacién y comience a pasar scbre la pinza extrema 40 un tiempo minimo después
de que la pinza 40 se haya retraido a la posicion guardada gue se muestra en los dibujos.

El primer sistema de alimentacién puede funcionar para alimentar un producto a través de la zona de deteccidn 29 a una
velocidad diferente a la velocidad a la que se alimenta entre a zona de deteccion y el segundo sistema de alimentacion.
Por ejemplo, el primer sistema de alimentacion puede aumentar su velocidad de alimentacion después de completar el
escanec de un producto para bajar mas rapidamente el producto hacia el primer sistema de alimentacion. Este escenario
se representa en la Figura 4 en la que el producte 72 ha abandonado 1a region de deteccién y solo esta en contacto con el
alimentador de producto inferior 26 v el alimentador de producto superior 34, y el siguiente producto 74 aiin no se ha puesto
en contacto con el primer sistema de alimentacion.
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REIVINDICACIONES
1. Una maquina de procesamiento de alimentos (10}, que comprende:

una cortadora (30} configurada para cortar porciones de un producto alimenticio (80,70, 72,74};
un sistema de transporte dispuesto para transportar un producto alimenticio hasta la cortadora; vy
un aparato de deteccidn (43, 45) configurado para detectar un perfil de parte del producte alimenticio a medida
que el producto alimenticio es transportado a través de una zona de deteccion de la maquina por el sistema de
transporte,
en donde el sistema de transporte comprende:
un primer sistema de alimentacién (24,26,32,34) que alimenta el producto alimenticio a través de la zona
de deteccion a una velocidad de alimentacion de deteccion; y
un segundo sistema de alimentacién (28,36) aguas abajo de la zona de deteccién gue alimenta el
producto alimenticio hacia la cortadora a una velocidad de alimentacién de corte, vy
la maquina esta dispuesta para controlar las velocidades de alimentacion de deteccidn y de corte de
forma independiente,
caracterizada por que
un producto alimenticio esta continuamente restringidc por el sistema de transporte a medida que el
producto alimenticio viaja a través de la zona de deteccion y desde la zona de deteccidn hasta la
cortadora y
el primer y segundo sisterna de alimentacion se acoplan a las superficies superior e inferior de un
producto alimenticio para restringirio.

2. Una méquina de la reivindicacién 1, en donde el sistera de transporte esta configurado para alimentar un producto
alimenticio al menos parte del camino hacia la cortadora {30} a una velocidad de alimentacion mayor que la velocidad de
alimentacion de corte utiizada para el producto alimenticio durante el corte del mismo.

3. Una maquina de la reivindicacion 2, en donde el sistema de transporte estad configurado para alimentar un producto
alimenticio a través de la zona de deteccién a una velocidad de alimentacion de deteccion gue es mayor gue la velocidad
de alimentacién de corte utilizada para el producto alimenticio durante el corte del mismo.

4. Una maguina de acuerdo con cuaiquiera de las reivindicaciones precedentes, en donde el sistema de transporte se
puede conmutar entre un primer modo de alimentacién en el gue la velocidad de alimentacidn de deteccién es igual a la
velocidad de alimentacién de corte, y un segunde modo de alimentacion en el que un producto alimenticio es alimentado
por el sistema de transporte al menos en parte del camine hacia la cortadora a una velocidad de alimentacion mas alta que
la velocidad de alimentacién de corte utilizada para el producto alimenticio durante su corte, y preferiblemente el sistema
de transporte esta configurado para alimentar un producto alimenticio a través de la zona de deteccion en el segundo modo
de alimentacion a una velocidad de alimentacién de deteccidn que es mayor que la velocidad de alimentacion de corte
utilizada para el producto alimenticio durante el corte del mismo.

5. Una maguina de acuerdo con cualquigra de las reivindicaciones precedentes, en donde el sistema de transporte se
puede hacer funcionar selectivamente en uno de un primer modo de retraccién en el que tanto el primer como el segundo
sistema de alimentacion {24,26,28,32,34,36) se hacen funcionar de manera que se retraiga un producto alimenticio lejos
de la cortadora (30), y un segundo modo de retraccién en el gue solamente el segundo sistema de alimentacion (28,36) se
hace funcionar de manera que se retraiga un producto alimenticio lejos de la cortadora.

6. Una maquina de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en donde el primer sistema de
alimentacion {24,26,32,34) comprende controladores de producto situados aguas arriba y aguas abajo de la zona de
deteccion, y preferiblemente los controladores de producio aguas arriba y aguas abajo del primer sistema de alimentacion
son accicnadoes por un motor coman.

7. Una méquina de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en donde el primer sistema de
alimentacion comprende primeros controladores de producto superior e inferior (24,32) configurados para acoplarse con
las superficies superior e inferior de un producto alimenticio, respectivamente, preferiblemente
los primeros controladores de producto superior y inferior estan situados aguas arriba de la zona de deteccién,
preferiblemente
el primer controlador del producto superior (32) comprende un rodillo, preferiblemente
el primer controlador de producto superior es soportado por un brazo (66) que esta montado de forma pivotante
en la maguina, el primer sistema de alimentacion define un primer plano de soporte sobre el cual los productos
alimenticios son alimentados a o largo de una primera direccidén de alimentacion por el primer sistema de
alimentacion, y el brazo puede girar alrededor de un eje perpendicular a 1a primera direccién de alimentacion y
paralelo al plano de soporte, vy preferiblemente
el primer controlador de producto inferior (24} comprende una pista o cinta sin fin.

8. Una maguina de la reivindicacién 6 o la reivindicacién 7 cuando depende de la reivindicacién 6, en donde los
controladores de producto (26,34} aguas abajo comprenden pistas o cintas de transmisién sin fin superiores aguas abajo
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e inferiores aguas abajo configuradas para acoplarse a las superficies superior e inferior de un producto alimenticio,
respectivameante.

9. Una maquina de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en donde el segundo sistema de
alimentacién (28,36} comprende segundos controladores de producto superior v segundo controladores de producto
inferior configurados para acoplarse con superficies superior & inferior de un producto alimenticio, respectivamente, v
prefericlemente el segundo controlador de producto superior (36) comprende una pista o cinta, el segundo controlador de
producto superior esta montado de forma pivotante en la maquina, el segundo sistema de alimentacion define un segundo
planc de soporte sobre el cual los productos alimenticios son alimentados a o largo de una segunda direccion de
alimentacion por el segundo sistema de afimentacion, y el segundo controlador de producto superior puede girar alrededor
de un eje perpendicular a la segunda direccion de alimentacion y paralelo al segundo plano de soporte.

10. Una méagquina de acuerdo con cualguiera de las reivindicaciones precedentes, en donde el sistema de transporte esta
dispuesto para llevar productos alimenticios a la cortadora a lo largo de una trayectoria de flujo de productos alimenticios
gue esté inclinada con respecto a la horizontal.

11. Un método para cortar porciones de un producto alimenticic en una maguina de procesamiento de alimentos (10), en
el que los productos alimenticios se transportan a través de una zona de deteccion hasta una cortadora (30),
comprendiendo el método: controlar una velocidad de alimentacion de deteccién a la que un producto alimenticio es
alimentado a través de la zona de deteccién por un primer sistema de alimentacién (24,26,32,34) independientemente de
una velocidad de alimentacion de corte aguas abajo de la zona de deteccién a la gue un producto alimenticio se alimenta
hacia la cortadora por un segundo sistama de alimentacion (28,38), y caracterizado por restringir continuamente el producto
alimenticio a medida que viaja a través de la zona de deteccién y desde la zona de deteccién hasta la cortadora,
acopléndose el primer y el segundo sistemas de alimentacién con las superficies superior e inferior de un producto
alimenticio para restringirio.

12. Un método de la reivindicacion 11, que incluye: alimentar un producto alimenticio al mencs parte del camino hacia la
cortadora {30} a una velocidad de alimentacion mayor gue la velocidad de alimentacion de corte utilizada para ef producto
alimenticio durante el corte del mismo.

13. Un método de la reivindicacién 12, que incluye: alimentar un producto alimenticio a través de la zona de deteccion a
una velocidad de alimentacién mayor que la velocidad de alimentacion de corte utilizada para el producto alimenticio
durante el corte del mismo.

14. Un método de cualquiera de las reivindicaciones 11 a 18, que incluye: conmutar el sistema de transporte entre un
primer modo de alimentacion en el que la velocidad de alimentacion de deteccion coincide sustancialmente con la velocidad
de alimentacion de corte del producto, y un segundo modo de alimentacion en el gue un preducte alimenticio es alimentado
al menos parte del camino hacia la cortadora {30} a una velocidad de alimentacion mas alta que la velocidad de
alimentacion de corte utilizada para el producto alimenticio durante el corte del mismo.

15. Un método de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 11 a 14, que incluye: hacer funcionar selectivamente el
sistema de transporte en uno de un primer modo de retraccion en el que tanto el primer como el segundo sistema de
alimentacién (24,26,28,32,34,36) funcionan de manera que se retraiga un producto alimenticio igjos de la cortadora (30), vy
un segundoc moedo de retraccion en el que solamente el segundo sistemna de alimentacién funciona de manera que se
retraiga un producto alimenticio lejos de la cortadora.
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