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DESCRIPCION
Maquina envasadora automatica de tipo horizontal
Campo de la técnica

La presente invencion concierne aunamaquina envasadora automatica de tipo horizontal prevista para el llenado y
sellado de envases flexibles de tipo bolsa.

Antecedentes de la invencion

Se conocen méaquinas envasadoras automaticas de tipo horizontal que comprenden una unidad suministradora de
envases, una o mas estaciones de llenado, una o mas estaciones de sellado, una unidad de salida, y un
transportador que mueve una pluralidad de carros portapinzas en una direccion de avance a lo largo de una
trayectoria cerrada que tiene un tramo de trabajo y un tramo de retorno, en donde la unidad suministradora de
envases suministra envases flexibles vacios alos carros portapinzas al inicio del tramo de trabajo, las estaciones de
llenadoylas estaciones de sellado llenan y sellan, respectivamente, los envases flexibles durante su recorrido a lo
largo del tramo de trabajo, y la unidad de salida recibe los envases flexibles llenos y sellados, los cuales son
entregados por los carros portapinzas al final del tramo de trabajo.

El documento EP 2522584 Al da a conocer una de estas maquinas envasadoras automaticas de tipo horizontal, en
la cual cada uno de los carros portapinzas comprende una estructura base conectada al transportador, un par de
brazos portapinzas izquierdo y derecho perpendiculares a la direccion de avance del transportador y que se
extienden desde la estructura base, en donde los brazos portapinzas izquierdo y derecho tienen unos respectivos
extremos proximales acoplados de manera deslizante a un par de guias horizontales proximales paralelas a la
direccion de avance fijadas ala estructura base y unos respectivos extremos distales libres. Los brazos portapinzas
izquierdo y derecho soportan dos pares de pinzas izquierda y derecha que son accionables para sujetar dos
envases flexibles dispuestos en paralelo. En la estructura base esta instalado un mecanismo de accionamiento
conectado a los extremos proximales izquierdo y derecho de los brazos portapinzas izquierdo y derecho. Este
mecanismo de accionamiento, al ser accionado, mueve los brazos portapinzas izquierdo y derecho en direcciones
opuestas enrelacion conlaestructurabase el uno hacia el otro para abrirlos envases flexibles ylos aleja el uno del
otro para cerrar los envases flexibles.

Un inconveniente de la maquina descrita en el citado documento EP 2522584 Al es que, debido a que los brazos
portapinzas izquierdo y derecho estan soportados en voladizo, guiados y accionados por sus extremos proximales,
cualquier juego entre las guias ylos extremos proximales de los brazos portapinzas o cualquier elasticidad en los
brazos portapinzas puede conllevar una pérdida de paralelismo entre los brazos portapinzas izquierdo y derecho con
el resultado de una falta de uniformidad en la apertura y cierre de los envases flexibles soportados por el carro
portapinzas.

Exposicion de la invencion

La presente invencion contribuye a mitigar el anterior y otros inconvenientes aportando una maquina envasadora
automatica de tipo horizontal que comprende un transportador que mueve una pluralidad de carros portapinzas en
una direccion de avance a lo largo de una trayectoria cerrada que tiene un tramo de trabajo y un tramo de retorno,
unaunidad suministradora de envases que suministra envases flexibles vacios a los carros portapinzas al inicio del
tramo de trabajo, al menos una estacién de llenado y al menos una estaciéon de sellado que llenan y sellan,
respectivamente, los envases flexibles en el tramo de trabajo, y una unidad de salida que recibe los envases
flexibles llenos y sellados que son entregados por los carros portapinzas al final del tramo de trabajo.

El transportador mueve los carros portapinzas de manera intermitente con paradas en las estaciones de llenado y
sellado, o alternativamente el transportador mueve los carros portapinzas de manera continua y uniforme y las
estaciones de llenado y sellado efectian movimientos de vaivén en la direccion de avance, acompafiando a los
carros portapinzas, y en una direccion de retroceso opuesta.

Cada uno de los carros portapinzas comprende una estructura base conectada al transportador, un par de brazos
portapinzas izquierdo y derecho que se extienden desde la estructura base perpendiculares a la direccién de
avance, y dos o mas pares de pinzas izquierda y derecha montadas en los brazos portapinzas izquierdo y derecho.
Las pinzas izquierday derecha son accionables automaticamente y estan dispuestas de manera que pueden sujetar
dos o mas envases flexibles dispuestos en paralelo.

Cada envase flexible comprende dos paredes flexibles enfrentadas ytiene un fondo cerrado, unos bordes laterales
cerrados, y una abertura superior. Cada par de pinzas izquierda y derecha esta configurado y dispuesto para
soportar un envase flexible agarrandolo por sus bordes laterales opuestos en posiciones préximas a la abertura
superior. Por disposicion “en paralelo” de los envases flexibles se entiende una disposicion en la que dos o mas
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envases flexibles tienen sus respectivas paredes flexibles mutuamente enfrentadas y dispuestas en planos
separados mutuamente paralelos.

Los brazos portapinzas izquierdo y derecho tienen unos respectivos extremos proximalesizquierdo y derecho y unos
respectivos extremos distales izquierdo yderecho. Los extremos proximales izquierdo yderecho estan acoplados de
manera deslizante a una 0 mas guias horizontales proximales paralelas a la direccidon de avance fijadas a la
estructura base.

Cada carro portapinzas comprende ademas un mecanismo de accionamiento conectado a los extremos proximales
izquierdo y derecho de los brazos portapinzas izquierdo y derecho. Al ser accionado, el mecanismo de
accionamiento mueve los brazos portapinzas izquierdo y derecho en direcciones opuestas en relacion con la
estructura base el uno hacia el otro para abrir la abertura superiorde los envases flexibles ylos aleja el uno del otro
para cerrar la abertura superior de los envases flexibles.

La estructura base comprende una extensién marco, la cual comprende, en unarealizacién, dos largueros izquierdo
y derecho y un travesafio distal. Los dos largueros izquierdo y derecho son paralelos a los brazos portapinzas
izquierdoy derechoy tienen unos extremos proximales fijados a la estructura base y unos extremos distales fijados a
extremos opuestos del travesafio. Los largueros izquierdo y derecho estan dispuestos en unos lados exteriores de
los brazos portapinzas izquierdo y derecho, con lo que la extension marco rodea exteriormente los brazos
portapinzas izquierdo y derecho.

La extensidon marco soporta al menos una guia horizontal distal paralela a la direccién de avance, ylos extremos
distales izquierdo yderecho de los brazos portapinzas izquierdo y derecho estan acoplados de manera deslizante a
esta guia horizontal distal. El mecanismo de accionamiento comprende una transmision mecanica de movimiento
que transmite los movimientos de los extremos proximales izquierdo yderecho de los brazos portapinzas izquierdo y
derecho respecto a la estructura base a los respectivos extremos distales izquierdo y derecho de los brazos
portapinzas izquierdo y derecho respecto a la extension marco.

Asi, los extremos proximal y distal izquierdos del brazo portapinzas izquierdo y los extremos proximal y distal
derechos del brazo portapinzas derecho son accionados por el mecanismo de accionamiento incluyendo la
transmision mecanica de movimiento para desplazarse simultaneamente yen direcciones opuestas a lo largo de las
guias horizontales proximal y distal, lo que asegura un perfecto paralelismo mutuo de los brazos portapinzas
izquierdo y derecho en cualquier posicién y durante sus desplazamientos a lo largo de las guias horizontales,
proporcionando uniformidad en la apertura y cierre de los envases flexibles soportados por el carro portapinzas.

En unarealizacion preferida, la transmisién mecanica de movimiento comprende un par de cremalleras proximales
izquierday derecha, un par de cremalleras distalesizquierda yderecha, un par de arboles de transmisién izquierdoy
derecho, un par de pifiones proximales izquierdo y derecho, y un par de pifiones distales izquierdo y derecho. Los
pifiones proximal y distal izquierdos tienen el mismo diametro y los pifiones proximal y distal derechos tienen el
mismo diametro.

El par de cremalleras proximalesizquierday derecha estan fijadas ala estructura base en unas posiciones paralelas
a la direccién de avance y adyacentes a los extremos proximales izquierdo y derecho de los brazos portapinzas
izquierdoy derecho,y el par de cremalleras distalesizquierday derecha estan fijadas a la extensién marco en unas
posiciones paralelas a la direccién de avance y adyacentes a los extremos distales izquierdo y derecho de los
brazos portapinzas izquierdo y derecho.

El &rbol de transmisiénizquierdo esté instalado en el brazo portapinzas izquierdo de manera giratoria respecto a un
eje perpendicular a la direccién de avance y lleva fijados el pifién proximal izquierdo y el pifién distal izquierdo. El
arbol de transmision derecho estainstalado en el brazo portapinzas derecho de manera giratoria respecto a un eje
perpendicular a la direccién de avance y lleva fijados el pifion proximal derecho y el pifion distal derecho. Los
pifiones proximal y distal izquierdos estdn engranados con las cremalleras proximal y distal izquierdas,
respectivamente, ylos pifiones proximal y distal derechos estan engranados con las cremalleras proximal y distal
derechas, respectivamente.

Con esta disposicién, los movimientos lineales impartidos por el mecanismo de accionamiento a los exremos
proximales izquierdo y derecho de los brazos portapinzas izquierdo y derecho a lo largo de la guia horizontal
proximal se convierten, en virtud del engrane de los pifiones proximales izquierdo y derecho con las cremalleras
proximales izquierda y derecha, en unos movimientos de giro de los arboles de transmision izquierdo y derecho, y
estos movimientos de giro de los arboles de transmisién izquierdo yderecho se convierten, en virtud del engrane de
los pifiones distales izquierdo y derecho con las cremalleras distales izquierda y derecha, en unos movimientos
lineales equivalentes de los extremos distales izquierdo yderecho de los brazos portapinzas izquierdo y derecho a lo
largo de la guia horizontal distal.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2719201 T3

En una realizacion, el mecanismo de accionamiento comprende una palanca de accionamiento montada en la
estructura base de manera giratoriarespecto aun primer eje vertical, unatransmisién primaria que transmite un giro
de lapalancade accionamiento a un elemento pivotante montado en la estructura base de manera giratoria respecto
a un segundo eje vertical, y una transmisién secundaria que convierte un giro del elemento pivotante en unos
movimientos lineales de vaivén de los brazos portapinzas izquierdo y derecho a lo largo de las guias horizontales
proximal y distal entre una posicién de cierre y una posicion de apertura.

La transmisién secundaria puede comprender, por ejemplo, un par de bielas izquierda y derecha que tienen unos
primeros extremos conectados articuladamente por unos respectivos pasadores a unos puntos del elemento
pivotante situados en lados opuestos del segundo eje vertical y unos segundos extremos conectados
articuladamente por unos respectivos pasadores a los extremos proximales izquierdo y derecho de los brazos
portapinzas izquierdo y derecho.

La transmision primaria puede comprender, por ejemplo, una palanca de transmisidn que gira junto con la palanca
de accionamiento y una biela que tiene un primer extremo conectado articuladamente por un pasador a la palanca
de transmision y un segundo extremo conectado articuladamente por un pasador al elemento pivotante.
Opcionalmente, en un extremo libre de la palanca de accionamiento hay un rodillo montado de manera giratoria
respecto a un eje vertical, y este rodillo es insertable en una ranura de un elemento accionador dispuesto en la
estacion de llenado. El elemento accionador es movido por un actuador lineal, por ejemplo en una direccion
perpendicular aladireccion de avance, para mover la palanca de accionamiento entre una posicién de cierre yuna
posicion de apertura.

Preferiblemente, el carro portapinzas comprende ademas un mecanismo de bloqueo que inmoviliza los brazos
portapinzas izquierdo y derecho en la posicion de cierre,y el mecanismo de bloqueo esta asociado a una palanca de
desbloqueo montada de manera giratoria en la estructura base, de manera que al ser accionada la palanca de
desbloqueo el mecanismo de bloqueo es liberado permitiendo los movimientos de los brazos portapinzas izquierdo y
derecho.

En una realizacidn, el mecanismo de bloqueo comprende un disco de freno, una zapata de freno, una palanca de
bloqueo y un elemento elastico. El disco de freno gira junto con el elemento pivotante y tiene una superficie de
friccion coaxial con el segundo eje vertical. La palanca de bloqueo esthd montada en la estructura base de manera
giratoria respecto a un tercer eje vertical. La zapata de freno esta fijada a la palanca de bloqueo y enfrentada a la
superficie de friccion del disco de freno. El elemento elastico estd conectado a la estructura base ya la palanca de
bloqueo e impulsa la palanca de bloqueo yla zapata de freno hacia la superficie de friccion del disco de freno. La
palanca de desbloqueo anteriormente mencionada gira junto con la palanca de bloqueo respecto al tercer eje
vertical. Opcionalmente, en un extremo libre de la palanca de desbloqueo estd montado un rodillo de manera
giratoriarespecto aun eje vertical, y este rodillo es acoplable a un elemento actuador, tal como por ejemplo una leva
lineal estacionaria, dispuesto en la estacién de llenado.

Cuando el carro portapinzas llega a la estacién de llenado, primero el elemento actuador mueve la palanca de
desbloqueo, la palanca de bloqueo yla zapata de freno a una posicién de liberacion contra una fuerza ejercida por el
elemento elastico, y a continuacioén el actuador lineal mueve el elemento accionador, la palanca de accionamiento y
los brazos portapinzas izquierdoy derecho desde la posicion de cierre ala posicion de apertura y desde la posicion
de apertura de nuevo a la posicién de cierre. Cuando el carro portapinzas abandona la estacién de llenado, el
elemento actuador deja de actuar sobre la palanca de desbloqueo y el elemento elastico retorna la palanca de
desbloqueo, la palanca de bloqueo yla zapata de freno a la posicion de bloqueo.

En una realizacion, cada pinza de los pares de pinzas izquierda y derecha comprende una mandibula fija, una
mandibula mévil,un elemento elastico yuna palancade liberacion. La mandibula fija esta fijada al correspondiente
brazo portapinzas izquierdo o brazo portapinzas derecho. La mandibula mévil estd montada en el correspondiente
brazo portapinzas izquierdo o brazo portapinzas derecho de manera giratoria alrededor de un eje horizontal paralelo
a la direccion de avance. El elemento elastico esta dispuesto de manera que impulsa la mandibula mévil hacia una
posicion de sujecion en la que la mandibula mévil coopera con la mandibula fija. Desde la mandibula moévil
sobresale una palancade liberacidn que es accionable para mover la mandibula movil a una posicion de liberacion
contra una fuerza ejercida por el elemento elastico.

En unarealizacion, cada uno de los carros portapinzas comprende ademas uno o mas pares de brazos portapinzas
izquierdo y derecho adicionales, unas barras de conexion proximales y distales izquierdas y unas barras de
conexion proximales y distales derechas.

Los pares de brazos portapinzas izquierdo y derecho adicionales son perpendiculares a la direccién de avance y
estan dispuestos entre los brazos portapinzas izquierdo y derecho. Los brazos portapinzas izquierdo y derecho
adicionalestienen unos respectivos extremos proximales izquierdo y derecho acoplados de manera deslizante a la
guia horizontal proximal y unos respectivos extremos distales izquierdo y derecho acoplados de manera deslizante a
la guia horizontal distal.
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Los dos o mas pares de pinzas izquierday derecha adicionales estdn montados en los brazos portapinzas izquierdo
y derecho adicionales. Las pinzas de estos pares de pinzas izquierda y derecha adicionales son anéalogas a las
pinzas de los pares de pinzas izquierda y derecha descritas anteriormente, y son accionables para sujetar, en
cooperacion con los pares de pinzas izquierda y derecha de los brazos portapinzas izquierdo y derecho, dos o mas
hileras paralelas de envases flexibles incluyendo cada hilera dos 0 méas envases flexibles dispuestos en paralelo.

El extremo proximal izquierdo del brazo portapinzas izquierdo y los extremos proximales izquierdos de todos los
brazos portapinzas izquierdos adicionales estan conectados entre si por las barras de conexién proximales
izquierdas. El exremo distal izquierdo del brazo portapinzas izquierdo y los extremos distales izquierdos de todos los
brazos portapinzas izquierdos adicionales estan conectados entre sipor las barras de conexion distales izquierdas.
El extremo proximal derecho del brazo portapinzas derechoylos extremos proximales derechos de todos los brazos
portapinzas derechos adicionales estan conectados entre si por las barras de conexion proximales derechas. El
extremo distal derecho del brazo portapinzas derecho y los extremos distales derechos de todos los brazos
portapinzas derechos adicionales estan conectados entre si por las barras de conexion distales derechas.

Las barras de conexion proximales ydistales izquierdas y derechas son esencialmente rigidas y preferiblemente
paralelas aladireccion de avance. Asi, los movimientos impartidos alos brazos portapinzas izquierdo y derecho por
el mecanismo de accionamiento son transmitidos por las barras de conexidn proximales ydistales izquierdas y
derechas alos brazos portapinzas izquierdo y derecho adicionales para adoptar una posicion de apertura en la que
las aberturas superiores de los envases flexibles soportados por el carro portapinzas son abiertas y una posicion de
cierre en la que las aberturas superiores de los envases flexibles soportados por el carro portapinzas son cerradas.

Breve descripcion de los dibujos

Las anteriores y otras caracteristicas y ventajas se comprenderan mas plenamente a partir de la siguiente
descripcion detallada de unos ejemplos de realizacién, los cuales tienen un caracter meramente ilustrativo y no
limitativo, con referencia a los dibujos que la acompafian, en los que:

la Fig. 1 es unavista esquemaética en planta de una méaquina envasadora automatica de tipo horizontal de acuerdo
con una realizacién de la presente invencion;

la Fig. 2 es unavista en perspectiva de un carro portapinzas perteneciente a la maquina envasadora automatica de
la Fig. 1, incluyendo unos brazos portapinzas soportando unos envases flexibles en una posicién de cierre;

la Fig. 3 es una vista en planta superior esquematica del carro portapinzas de la Fig. 2 con los brazos portapinzas
soportando los envases flexibles en la posicién de cierre;

la Fig. 4 es una vista en planta superior esquematica del carro portapinzas con los brazos portapinzas soportando
los envases flexibles en una posicién de apertura;

la Fig. 5 es una vista en planta inferior del carro portapinzas;

Fig. 6 es una vista lateral parcialmente seccionada del carro portapinzas con las pinzas abiertas;
la Fig. 7 es una vista en seccion transversal ampliada tomada por el plano VII-Vil de la Fig. 3;

la Fig. 8 es una vista trasera parcialmente seccionada del carro portapinzas;

la Fig. 9 es una vista en planta superior esquematica de un carro portapinzas perteneciente a una maquina
envasadora automatica de tipo horizontal de acuerdo con otra realizacion de la presente invencién, incluyendo unos
brazos portapinzas soportando unos envases flexibles en una posicion de cierre;y

la Fig. 10 es unavista en planta superior esquematica del carro portapinzas de la Fig. 9 con los brazos portapinzas
soportando los envases flexibles en la posicion de apertura.

Descripcion detallada de unos ejemplos de realizacion

Haciendo en primer lugar referencia a la Fig. 1, el signo de referencia 100 designa en general una maquina
envasadora automatica de tipo horizontal que comprende un transportador 2 que mueve una pluralidad de carros
portapinzas 4 en unadireccion de avance D a lo largo de una trayectoria cerrada que tiene un tramo de trabajo 2ay
un tramo de retorno 2b. En el ejemploilustrado, el transportador 2 es de tipo carrusel e incluye un riel 56 que define
la trayectoria cerraday al cual estan acoplados de manera correderalos carros portapinzas 4, unaleva de tambor58
provista de una ranura de leva 58a a la cual se acoplan los carros portapinzas 4 para transportar los carros
portapinzas 4 a lo largo del tramo de trabajo 2a, y un transportador de retorno 60, comprendiendo por ejemplo una
cadena de rodillos, para transportar los carros portapinzas 4 a lo largo del tramo de trabajo 2b.
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La méaquina envasadora 100 incluye ademas una unidad suministradora de envases 1 que suministra envases
flexibles 50 vacios a los carros portapinzas 4 al inicio del tramo de trabajo 2a, una pluralidad de estaciones de
llenado 5ay al menos una estacion de sellado 5b que llenan ysellan, respectivamente, los envases flexibles 50 en el
tramo de trabajo 2a, y una unidad de salida 6 que recibe los envases flexibles 50 llenos y sellados, los cuales son
entregados por los carros portapinzas 4 al final del tramo de trabajo 2a.

La unidad suministradora de envases 1, las estaciones de llenado 5a, las estaciones de sellado 5b, yla unidad de
salida 6 sélo estan representadas simbolicamente enla Fig. 1. La unidad suministradora de envases 1 puede estar
configurada para suministrar envases flexibles 50 vacios producidos previamente y cargados en la unidad o puede
incluir un dispositivo de produccién de envases configurado para producir envases flexibles 50 vacios a partir de
lamina de material flexible en bobina y suministrarlos a los carros portapinzas 4 segun una técnica bien conocida.

Las Figs. 2 a 8 muestran uno de los carros portapinzas 4 de la Fig. 1. El carro portapinzas 4 comprende una
estructurabase 7 provista de unas ruedas 57 que van acopladas al riel 56 del transportador 2 yun seguidor de leva
59 que se acopla a la ranura de leva 58a de la leva de tambor 58 del transportador 2. La estructura base 7
comprende una extension marco 10 incluyendo dos largueros izquierdo y derecho 53a, 53b que tienen unos
extremos proximales fijados a la estructura base 7 yun travesafio distal 54 fijado a unos extremos distales de los
largueros izquierdoy derecho 53a,53b. En la estructura base 7 estén fijadas unas guias horizontales proximales 9
paralelas ala direccién de avance D y la extension marco 10 soporta al menos una guia horizontal distal 11 paralela
a las guias horizontales proximales 9 ya la direccion de avance D.

El carro portapinzas 4 lleva un par de brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b que se extienden desde la
estructura base 7 perpendiculares a la direccion de avance D y situados adyacentes a unos lados interiores de los
largueros izquierdoy derecho 53a,53b de la extensiéon marco 10y un par de brazos portapinzas izquierdo y derecho
adicionales 42a,42b perpendiculares a la direccion de avance D dispuestos entre los brazos portapinzas izquierdo y
derecho 8a, 8b. El brazo portapinzas derecho adicional 42b esta enfrentado al brazo portapinzas izquierdo 8a y el
brazo portapinzas izquierdo adicional 42a esta enfrentado al brazo portapinzas derecho 8b.

Los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b tienen unos respectivos extremos proximalesizquierdo y derecho
17a, 17b acoplados de manera deslizante a las guias horizontales proximales 9 y unos respectivos extremos distales
izquierdoy derecho 18a, 18b acoplados de manera deslizante a la guia horizontal distal 11. Los brazos portapinzas
izquierdoy derecho adicionales 42a,42b tienen unos respectivos extremos proximalesizquierdo y derecho 43a, 43b
acoplados de manera deslizante a la guia horizontal proximal 9 y unos respectivos extremos distales izquierdo y
derecho 44a, 44b acoplados de manera deslizante a la guia horizontal distal 11.

En la realizaciénilustrada, los extremos proximalesizquierdoy derecho 17a, 17b ylos extremos distales izquierdo y
derecho 18a, 18b estan constituidos por unos respectivos bloques fijados a los brazos portapinzas izquierdo y
derecho 8a, 8b. De manera similar, los extremos proximales izquierdo y derecho 43a, 43b ylos extremos distales
izquierdo y derecho 44a, 44b estan constituidos por unos respectivos bloques fijados a los brazos portapinzas
izquierdo y derecho adicionales 42a, 42b.

Los extremos proximal y distal izquierdos 17a, 18a del brazo portapinzas izquierdo 8a estan conectados a los
extremos proximal y distal izquierdos 43a, 44a del brazo portapinzas izquierdo adicional 42a por unas respectivas
barras de conexion proximal y distal izquierdas 45a, 46a, y los extremos proximal y distal derechos 17b, 18b del
brazo portapinzas derecho 8b estan conectados a los extremos proximal y distal derechos 43b, 44b del brazo
portapinzas derecho adicional 42b por unas respectivas barras de conexion proximal y distal derechas 45b, 46b.

En los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b estan montados dos pares de pinzas izquierda y derecha 47a,
47b y en los brazos portapinzas izquierdo y derecho adicionales 42a, 42b estdn montados dos pares de pinzas
izquierday derecha adicionales 52a,52b. Las pinzas izquierdas 47a cooperan con las pinzas derechas adicionales
52by las pinzas izquierdas adicionales 52a cooperan con las pinzas derechas 47b para sujetar dos hileras paralelas
de envases flexibles 50 con dos envases flexibles 50 dispuestos en paralelo en cada hilera, lo que hace un total de
cuatro envases flexibles 50 por cada carro portapinzas 4.

Tal como muestra mejor la Fig. 6, cada una de las pinzas izquierda y derecha 47a, 47b y cada una de las pinzas
izquierda y derecha adicionales 52a, 52b comprende una mandibula fija 48 fijada al correspondiente brazo
portapinzas izquierdo yderecho 8a, 8b o brazo portapinzas izquierdo y derecho adicional 42a, 42b, una mandibula
moévil 49 montada en el correspondiente brazo portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b o brazo portapinzas izquierdo
y derecho adicional 42a,42b de manera giratoria alrededor de un eje horizontal paralelo a la direccion de avance D,
y un elemento elastico 55 conectado a la mandibula moévil 49 y al correspondiente brazo portapinzas izquierdo y
derecho 8a, 8b o brazo portapinzas izquierdo y derecho adicional 42a, 42b de manera que impulsa la mandibula
movil 49 hacia una posicién de sujecién en la cual la mandibula mévil 49 coopera con la mandibula fija 48.

La mandibula mévil 49 gira junto con una palanca de liberacion 51, la cual es accionable para mover la mandibula
movil 49 a una posicion de liberacion contra una fuerza ejercida por el elemento elastico 55. Al inicio y al final del
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tramo de trabajo 2a del transportador 2 hay unos empujadores (representados simbdlicamente mediante unas
flechas P enla Fig. 6) que empujan las palancasde liberacién 51 hacia abajo paramoverlas mandibulas moéviles 49
a la posicion de liberacion. Cada envase flexible 50 comprende dos paredes flexibles enfrentadas ytiene un fondo
cerrado, unos bordes laterales cerrados, y una abertura superior. Cada par de pinzas compuesto por una pinza
izquierda 47a y una pinza derecha adicional 52b o por una pinza izquierda adicional 52a y una pinza derecha 47b
esta configuradoy dispuesto para soportar un envase flexible 50 agarrandolo por sus bordes laterales opuestos en
posiciones préximas a la abertura superior.

Cada carro portapinzas 4 incluye un mecanismo de accionamiento conectado a los extremos proximales izquierdo y
derecho 17a, 17b de los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b, y este mecanismo de accionamiento
comprende una transmision mecanica de movimiento que transmite los movimientos que realizan los extremos
proximales izquierdo y derecho 17a, 17b de los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b respecto a la
estructura base 7 a los respectivos extremos distales izquierdo y derecho 18a, 18b de los brazos portapinzas
izquierdo y derecho 8a, 8b respecto a la extensién marco 10.

Estatransmision mecanica de movimiento comprende un par de cremalleras proximales izquierda y derecha 12a,
12b fijas respecto a la estructura base 7 ydispuestas adyacentes a los extremos proximales izquierdo y derecho
17a, 17bde los brazos portapinzas izquierdoy derecho 8a,8b en unas posiciones paralelas a la direccion de avance
D,y unpar de cremalleras distalesizquierday derecha 13a, 13b fijas respecto a la extensién marco 10 y dispuestas
adyacentes a los extremos distales izquierdo y derecho 18a, 18b de los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a,
8b en unas posiciones paralelas a la direccion de avance D.

En la realizacién mostrada, las cremalleras proximales izquierda yderecha 12a, 12b estan formadas en un travesafio
proximal 61 fijado a la estructurabase 7y las cremalleras distales izquierda y derecha 13a, 13b estan formadas en
el travesafio distal 54 de la extensién marco 10. En los largueros izquierdo y derecho 53a, 53b estan fijados unos
bloques de soporte proximalesizquierdo yderecho 64a, 64by unos bloques de soporte distales izquierdo y derecho
65a, 65b. El travesafio proximal 61 esta conectado por sus extremos a los bloques de soporte proximales izquierdoy
derecho 64a,64b por medio de unos tornillos de sujecién y unos tornillos de regulacion y el travesafio distal 54 esta
conectado por sus extremos a los bloques de soporte distales izquierdo y derecho 65a, 65b por medio de unos
tornillos de sujecion y unos tornillos de regulacion.

La transmision mecanica de movimiento comprende ademas un par de arboles de transmisién izquierdo y derecho
14a, 14b, los cuales estan instalados en los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b de manera giratoria
respecto a respectivos ejes perpendiculares a la direccion de avance D, por ejemplo mediante unos cojinetes de
friccién 62 (Fig. 7). El arbol de transmision izquierdo 14a lleva fijados en sus extremos un pifion proximal izquierdo
15a y un pifién distal izquierdo 16a, los cuales estan engranados con la cremallera proximal izquierda 12a vy la
cremalleradistal izquierda 13a, respectivamente. El arbol de transmisién derecho 14b lleva fijados en sus extremos
un pifiéon proximal derecho 15b y un pifién distal derecho 16b, los cuales estan engranados con la cremallera
proximal derecha 12by la cremallera distal derecha 13b, respectivamente. Los pifiones proximal y distal izquierdos
15a, 16atienen el mismo diametro ylos pifiones proximal y distal derechos 15b, 16b tienen el mismo didmetro.

El mecanismo de accionamiento comprende una palanca de accionamiento 23 montada en la estructura base 7 de
manera giratoria respecto aun primer eje vertical 24. Unatransmision primaria transmite los giros de la palanca de
accionamiento 23 a un elemento pivotante 25 montado en la estructura base 7 de manera giratoria respecto a un
segundo eje vertical 26, y una transmision secundaria convierte los giros del elemento pivotante 25 en unos
movimientos lineales de vaivén de los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b a lo largo de las guias
horizontales proximal y distal 9, 11 entre una posicion de cierre (Fig. 3), enla que los brazos portapinzas apareados
estan relativamente separados ylas pinzas soportanlos envases flexibles 50 con sus paredes flexiblestensasysus
aberturas superiores cerradas, y una posicion de apertura (Fig. 4), en la que los brazos portapinzas apareados estan
mas proximos entre siylas pinzas soportan los envases flexibles 50 con sus paredes flexibles flexionadas y sus
aberturas superiores abiertas.

La transmisién primaria comprende una palanca de transmision 22 que gira junto con la palanca de accionamiento
23 y una biela 41 que tiene un primer extremo conectado articuladamente por un pasador 27 a la palanca de
transmision 22 y un segundo extremo conectado articuladamente por un pasador 28 al elemento pivotante 25. La
transmision secundaria comprende un par de bielas izquierda y derecha 19a, 19b que tienen unos primeros
extremos conectados articuladamente por unos respectivos primeros pasadores 20a, 20b a unos puntos del
elemento pivotante 25 situados en lados opuestos del segundo eje vertical 26 y unos segundos extremos
conectados articuladamente por unos respectivos segundos pasadores 2l1a, 21b a los extremos proximales
izquierdo yderecho 17a, 17b de los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b.

En la realizaci6n mostrada, los primeros pasadores 20a, 20b son equidistantes del segundo eje vertical 26 y estan
en un plano que contiene el segundo eje vertical 26. Los segundos pasadores 21a,21b estan asimismo en un plano
que contiene el segundo eje vertical 26.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2719201 T3

La palanca de accionamiento 23 tiene un extremo libre en el que esta montado un rodillo 29 de manera giratoria
respecto a un eje vertical. Cuando un carro portapinzas 4 movido por el transportador 2 llega a una estacion de
llenado 5a, el rodillo 29 se insertaen unaranura 31 formada en un elemento accionador 30 dispuesto en la estacion
de llenado 5a (Fig. 4). Entonces, el elemento accionador 30 es movido por un actuador lineal (no mostrado) en una
direccion perpendicular a la direccién de avance D, y con ello la palanca de accionamiento 23 es movida entre una
posicion de cierrey una posicion de apertura,y en consecuencia el mecanismo de accionamiento mueve los brazos
portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b y los brazos portapinzas izquierdo y derecho adicionales 42a, 42b en
direcciones opuestas enrelacién conlaestructurabase 7 yla extension marco 10 el uno hacia el otro a la posicion
de apertura para abrir los envases flexibles 50 y los aleja el uno del otro a la posicion de cierre para cerrar los
envases flexibles 50.

Para evitar que los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b y los brazos portapinzas izquierdo y derecho
adicionales 42a, 42b se muevan indeseadamente a lo largo de las guias horizontales proximal y distal 9, 11 por
efecto de las inercias durante las traslaciones de los carros portapinzas de una estacién a otra, cada uno de los
carros portapinzas 4 comprende ademas un mecanismo de bloqueo que inmoviliza los brazos portapinzas izquierdo
y derecho 8a, 8b ylos brazos portapinzas izquierdo y derecho adicionales 42a, 42b en la posicion de cierre.

El mecanismo de bloqueo comprende un disco de freno 34 que gira junto con el elemento pivotante 25 y que tiene
una superficie de friccidon coaxial con el segundo eje vertical 26. En la estructura base 7 esta montada una palanca
de bloqueo 36 de manera giratoria respecto a un tercer eje vertical 37. En esta palanca de bloqueo 36 esta fijada
unazapata de freno 35, la cual estd enfrentada a la superficie de friccién del disco de freno 34. Un elemento elastico
38, el cual esta conectado a la estructurabase 7y a la palanca de bloqueo 36, impulsala palanca de bloqueo 36 yla
zapata de freno 35 hacia una posicion de bloqueo (Fig. 3), en la que la zapata de freno 35 es presionada por una
fuerza ejercida por el elemento elastico 38 contra la superficie de friccién del disco de freno 34, con lo que el
mecanismo de accionamiento es bloqueado y los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b ylos brazos
portapinzas izquierdo y derecho adicionales 42a, 42b quedan inmovilizados.

La palancade bloqueo 36 girajunto con una palanca de desbloqueo 32, la cualtiene un extremo libre en el que esta
montado un rodillo 39 de manera giratoria respecto a un eje vertical. Cuando un carro portapinzas 4 movido por el
transportador 2 llega a una estacion de llenado 5a, el rodillo 39 se acopla a un elemento actuador dispuesto en la
estacidon de llenado 5a,y el elemento actuador mueve la palanca de desbloqueo 32 junto con la palanca de bloqueo
36y la zapata de freno 35 a una posicién de liberacion (Fig. 4) contra la fuerza ejercida por el elemento elastico 38,
con lo que la zapata de freno 35 se separa de la superficie de friccion del disco de freno 34 y el mecanismo de
bloqueo es liberado. En larealizacion mostrada en la Fig. 4, el elemento actuador es una leva lineal 40 estacionaria
sobre la que rueda el rodillo 39.

En una realizacion alternativa no mostrada, los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b y los brazos
portapinzas izquierdo yderecho adicionales 42a, 42b llevan més de dos pares de pinzas izquierda y derecha 47a,
47b y mas de dos pares de pinzas izquierda y derecha adicionales 52a, 52b, respectivamente, con lo que el carro
portapinzas 4 es capaz de soportar dos hileras paralelas de envases flexibles con mas de dos envases flexibles
dispuestos en paralelo en cada hilera.

En otra realizacion alternativa no mostrada, el carro portapinzas incluye mas de un par de brazos portapinzas
izquierdoy derecho adicionales 42a,42b acoplados de manera deslizante en las guias horizontales proximal y distal
9, 11. En este caso, los extremos proximal y distal izquierdos 43a, 44a de todos los brazos portapinzas izquierdos
adicionales 42a estan conectados entre si por unas respectivas barras de conexion proximal y distal izquierdas
adicionales, y los extremos proximal y distal derechos 43b, 44b de todos los brazos portapinzas derechos
adicionales 42b estidn conectados entre si por unas respectivas barras de conexion proximal y distal derechas
adicionales. Ademas, opcionalmente, los brazos portapinzas izquierdo y derecho 8a, 8b ylos brazos portapinzas
izquierdoy derecho adicionales 42a,42b pueden llevar mas de dos pares de pinzas izquierda yderecha 47a,47by
mas de dos pares de pinzas izquierda y derecha adicionales 52a, 52b, respectivamente, con lo que el carro
portapinzas 4 es capaz de soportar mas dos hileras paralelas de envases flexibles con mas de dos envasesflexibles
dispuestos en paralelo en cada hilera.

Las Figs. 9 y 10 muestran un carro portapinzas 4 de acuerdo con otra realizacién alternativa de la presente
invencién en una posicién de cierre y una posicion de apertura, respectivamente. El carro portapinzas 4 de las Figs.
9y 10 es en todo analogo al carro portapinzas 4 descrito mas arriba en relacion con las Figs. 2 a 8 excepto en que
aqui los brazos portapinzas izquierdo y derecho adicionales 42a, 42b y sus correspondientes pares de pinzas
izquierday derecha adicionales 52a, 52b han sido omitidos, con lo que los brazos portapinzas izquierdo y derecho
8a, 8b y sus correspondientes pares de pinzas izquierda yderecha 47a, 47b estan dispuestos para soportar una
Unica hilera de dos envases flexibles 50 dispuestos en paralelo.

En el carro portapinzas 4 de las Figs. 9 y 10 también se ha omitido el mecanismo de bloqueo, aunque
alternativamente el carro portapinzas 4 de las Figs. 9 y 10 podria estar equipado con un mecanismo de bloqueo
analogo al descrito mas arriba en relacioén con las Figs. 2 a 8.

8
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Opcionalmente, los brazos portapinzas izquierdo yderecho 8a, 8b del carro portapinzas 4 de las Figs. 9 y 10 podrian
llevar méas de dos pares de pinzas izquierda y derecha 47a, 47b, con lo que el carro portapinzas 4 podria soportar
una Unica hilera de méas de dos envases flexibles 50 dispuestos en paralelo.

El alcance de la presente invencion esta definido en las reivindicaciones adjuntas.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

ES 2719201 T3

REIVINDICACIONES
1.- Maquina envasadora automatica de tipo horizontal que comprende:

un transportador (2) que mueve una pluralidad de carros portapinzas (4) en una direccion de avance (D) a lo largo
de una trayectoria cerrada que tiene un tramo de trabajo (2a) y un tramo de retorno (2b);

unaunidad suministradora de envases (1) que suministra envases flexibles (50) vacios a dichos carros portapinzas
(4) al inicio de dicho tramo de trabajo (2a)

al menos unaestacion de llenado (5a) y al menos una estacion de sellado (5b) que llenan y sellan, respectivamente,
los envases flexibles (50) en el tramo de trabajo (2a); y

unaunidad de salida (6) que recibe los envases flexibles (50) llenos y sellados que son entregados por los carros
portapinzas (4) al final del tramo de trabajo (2a);

en donde cada uno de los carros portapinzas (4) comprende:
una estructura base (7) conectada al transportador (2);

un par de brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b) que se extienden desde dicha estructura base (7)
perpendiculares a dicha direcciéon de avance (D), teniendo dichos brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b)
unos respectivos extremos proximales izquierdo y derecho (17a, 17b) acoplados de manera deslizante a al menos
una guia horizontal proximal (9) paralela a la direccion de avance (D) fijada a la estructura base (7) y unos
respectivos extremos distales izquierdo y derecho (18a, 18b);

al menos dos pares de pinzas izquierda y derecha (47a, 47b) montadas en los brazos portapinzas izquierdo y
derecho (8a, 8b), siendo dichas pinzas izquierda y derecha (47a, 47b) accionables para sujetar al menos dos
envases flexibles (50) dispuestos en paralelo;y

un mecanismo de accionamiento conectado a dichos extremos proximales izquierdo y derecho (17a, 17b) de los
brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b) y que mueve los brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b) en
direcciones opuestas enrelacion con laestructurabase (7) el uno hacia el otro para abrir los envases flexibles (50)
y los aleja el uno del otro para cerrar los envases flexibles (50),

caracterizada porque:

la estructura base (7) comprende una extension marco (10) que soporta al menos una guia horizontal distal (11)
paralela a la direccion de avance (D);

dichos extremos distales izquierdo yderecho (18a, 18b) de los brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b) estan
acoplados de manera deslizante a dicha guia horizontal distal (11);y

dicho mecanismo de accionamiento comprende una transmisién mecénica de movimiento que transmite los
movimientos de los extremos proximales izquierdo y derecho (17a, 17b) de los brazos portapinzas izquierdo y
derecho (8a, 8b) a los respectivos extremos distales izquierdo y derecho (18a, 18b) de los brazos portapinzas
izquierdo yderecho (8a, 8b).

2.- Maquina segun la reivindicacién 1, en donde dicha transmisién mecéanica de movimiento comprende:

un parde cremalleras proximales izquierda yderecha (12a, 12b)fijadas ala estructura base (7) en unas posiciones
paralelas ala direccién de avance (D) y adyacentes a los extremos proximales izquierdo yderecho (17a, 17b) de los
brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b);

un parde cremalleras distalesizquierda y derecha (13a, 13b) fijadas a la extensién marco (10) en unas posiciones
paralelas a la direccién de avance (D) y adyacentes a los extremos distales izquierdo y derecho (18a, 18b) de los
brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b);

un par de arboles de transmision izquierdo y derecho (14a, 14b) instalados en los brazos portapinzas izquierdo y
derecho (8a, 8b) de manera giratoria respecto a respectivos ejes perpendiculares a la direccion de avance (D);

un par de pifiones proximales izquierdo y derecho (15a, 15b) fijados respectivamente a dichos arboles de

transmision izquierdo y derecho (14a, 14b) y engranados con dichas cremalleras proximales izquierda y derecha
(12a, 12b);

10
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y un par de pifiones distalesizquierdo yderecho (16a, 16b) fijados respectivamente a dichos arboles de transmisién
izquierdo yderecho (14a, 14b) yengranados con dichas cremalleras distales izquierda y derecha (13a, 13b).

3.- Maquina segun lareivindicacion 1 o 2, en donde dicho mecanismo de accionamiento comprende una palanca de
accionamiento (23) montada en la estructurabase (7) de manera giratoriarespecto a un primer eje vertical (24), una
transmision primaria que transmite un giro de dicha palanca de accionamiento (23) a un elemento pivotante (25)
montado en la estructura base (7) de manera giratoria respecto a un segundo eje vertical (26), y una transmision
secundaria que convierte un giro de dicho elemento pivotante (25) en unos movimientos lineales de vaivén de los
brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b) a lo largo de las guias horizontales proximal y distal (9, 11) entre
una posicion de cierre y una posicion de apertura.

4.- Maquina segun lareivindicacion 3, en donde dicha transmision secundaria comprende un par de bielas izquierda
y derecha (19a, 19b) que tienen unos primeros extremos conectados articuladamente por unos respectivos primeros
pasadores (20a, 20b) a unos puntos del elemento pivotante (25) situados en lados opuestos de dicho segundo eje
vertical (26) y unos segundos extremos conectados articuladamente por unos respectivos segundos pasadores (213,
21b) a los extremos proximales izquierdo yderecho (17a, 17b) de los brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a,
8Db).

5.- Maquina segun la reivindicacion 3 o 4, en donde dicha transmisién primaria comprende una palanca de
transmision (22) que gira junto con la palanca de accionamiento (23) yuna biela (41) que tiene un primer extremo
conectado articuladamente por un pasador (27) a dicha palanca de transmisién (22) y un segundo extremo
conectado articuladamente por un pasador (28) al elemento pivotante (25).

6.- Maquina segun lareivindicacion 3,4 o 5, en donde unrodillo (29) estamontado en un extremo libre de la palanca
de accionamiento (23) de manera giratoria respecto a un eje vertical, dicho rodillo (29) es insertable en una ranura
(31) de un elemento accionador (30) dispuesto en dicha estacién de llenado (5a), y dicho elemento accionador (30)
es movido por un actuador lineal para mover la palanca de accionamiento (23) entre una posicién de cierre yuna
posicion de apertura.

7.- Maquina segun una cualquiera de las reivindicaciones 3 a 6, en donde cada uno de los carros portapinzas (4)
comprende ademas un mecanismo de bloqueo que inmoviliza los brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b) en
dicha posicién de cierre, siendo dicho mecanismo de bloqueo liberable por una accién sobre una palanca de
desbloqueo (32) montada de manera giratoria en la estructura base (7).

8.- Maquina segun la reivindicacion 7, en donde el mecanismo de bloqueo comprende un disco de freno (34) que
girajunto con el elemento pivotante (25) y que tiene una superficie de friccion coaxial con dicho segundo eje vertical
(26), una zapata de freno (35) enfrentada a dicha superficie de friccion del disco de freno (34) yfijada a una palanca
de bloqueo (36) montada en la estructura base (7) de manera giratoria respecto a un tercer eje vertical (37), yun
elemento elastico (38) conectado a la estructura base (7) y a dicha palanca de bloqueo (36) y que impulsala palanca
de bloqueo (36) y la zapata de freno (35) hacia la superficie de friccién del disco de freno (34), yen donde dicha
palanca de desbloqueo (32) gira junto con la palanca de bloqueo (36).

9.- Maquina segun la reivindicacion 8, en donde un rodillo (39) estd montado en un extremo libre de la palanca de
desbloqueo (32) de manera giratoria respecto a un eje vertical, dicho rodillo (39) es acoplable a un elemento
actuador dispuesto en dicha estacién de llenado (5a), y dicho elemento actuador mueve la palanca de desbloqueo
(32), la palanca de bloqueo (36) y la zapata de freno (35) a una posicion de liberacion contra una fuerza ejercida por
dicho elemento elastico (38).

10.- Maquina segun la reivindicacion 8, en donde el elemento actuador es una leva lineal (40) estacionaria.

11.- Maquina segun la reivindicacién 1, en donde cada pinza de dichos pares de pinzas izquierda y derecha (47a,
47b) comprende una mandibula fija (48) fijada a uno de los brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b), una
mandibula movil (49) montada en uno de los brazos portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b) de manera giratoria
alrededorde un eje horizontal paralelo a la direccion de avance (D), y un elemento elastico (55) que impulsa dicha
mandibula mévil (49) hacia una posicién de sujecién en cooperacion con dicha mandibula fija (48), teniendo la
mandibula mavil (49) una palancade liberacién (51) accionable para mover la mandibula mévil (49) a una posicion
de liberacion contra una fuerza ejercida por dicho elemento elastico (55).

12.- Maquina segun lareivindicacion 1, en donde la extension marco (10) de la estructura base (7) comprende dos
largueros izquierdo y derecho (53a, 53b) que tienen unos extremos proximales fijados a la estructura base (7) yun
travesafio distal (54) fijado a unos extremos distales de dichos largueros izquierdo y derecho (53a, 53b).

13.- Maquina segun una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 12, cada uno de los carros portapinzas (4)
comprende ademas:
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al menos un par de brazos portapinzas izquierdo y derecho adicionales (42a, 42b) perpendiculares a la direccion de
avance (D) dispuestos entre los brazos portapinzas izquierdo yderecho (8a, 8b), teniendo dichos brazos portapinzas
izquierdo y derecho adicionales (42a, 42b) unos respectivos extremos proximales izquierdo y derecho (43a, 43b)
acoplados de manera deslizante a la guia horizontal proximal (9) y unos respectivos extremos distales izquierdo y
derecho (44a, 44b) acoplados de manera deslizante a la guia horizontal distal (11);

al menos dos pares de pinzas izquierda y derecha adicionales (52a, 52b) montadas en los brazos portapinzas
izquierdo y derecho adicionales (42a, 42b), siendo dichas pinzas izquierda y derecha adicionales (52a, 52b)
accionables para sujetar en cooperacion con los pares de pinzas izquierda y derecha (47a, 47b) de los brazos
portapinzas izquierdo y derecho (8a, 8b) al menos dos hileras paralelas de envases flexibles (50) con al menos dos
envases flexibles (50) dispuestos en paralelo en cada hilera;

unas barras de conexion proximales y distales izquierdas (45a, 46a) que conectan los extremos proximal y distal
izquierdos (17a, 18a) del brazo portapinzas izquierdo (8a) a los extremos proximal y distal izquierdos (43a, 44a) de
cada brazo portapinzas izquierdo adicional (42a);y

unas barras de conexion proximales y distales derechas (45b, 46b) que conectan los extremos proximal y distal
derechos (17b, 18b) del brazo portapinzas derecho (8b) a los extremos proximal y distal derechos (43b, 44b) de
cada brazo portapinzas derecho adicional (42b).

14.- Maquina segun la reivindicacién 13, en donde cada pinza de dichos pares de pinzas izquierdas y derechas
adicionales (52a,52b) comprende una mandibula fija (48) fijada a uno de los brazos portapinzas izquierdo y derecho
adicionales (42a, 42b), una mandibula moévil (49) montada en uno de los brazos portapinzas izquierdo y derecho
adicionales (42a,42b) de maneragiratoria alrededor de un eje horizontal paralelo a la direccion de avance (D), yun
elemento elastico (55) que impulsa dichamandibula mévil (49) hacia una posicion de sujecidn en cooperacion con
dichamandibulafija (48), teniendo lamandibula mévil (49) una palanca de liberacién (51) accionable para mover la
mandibula movil (49) a una posicién de liberacién contra una fuerza ejercida por dicho elemento elastico (55).

15.- Maquina segun lareivindicacion 2, en donde los pifiones proximal ydistal izquierdos (15a, 16a) tienen el mismo
diametro ylos pifiones proximal y distal derechos (15b, 16b) tienen el mismo diametro.
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