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DESCRIPCION
Transportador y aparato de empacado proporcionado con dicho transportador
Campo de la invencién

La presente invencién se refiere a un transportador y a un aparato para empacar productos que utiliza dicho
transportador para transportar el producto a empacar y/o los productos empacados a lo largo de una trayectoria de
operacion. La invencién puede encontrar una aplicacién particular en el transporte y empacado de articulos, como por
ejemplo el empacado al vacio o el empacado en atmdsfera controlada de articulos de diversos tipos, en particular
productos de tipo alimentario.

Técnica anterior

Los transportadores pueden utilizarse para transferir un producto de una posicién a otra. Por ejemplo, en el campo del
empacado, un transportador puede utilizarse para transportar un producto a una maquina de empacado y/o para
transferir un producto empacado fuera de la maquina de empacado. En algunos casos, ademas de transportar un
articulo, es deseable reorientar el articulo antes, durante o después del empacado. El documento US 2009/0039592
A1 desvela un aparato orientador de productos que comprende una mesa que comprende un dispositivo giratorio. La
mesa también tiene un conjunto de rodillos esféricos sustancialmente idénticos, cada rodillo esférico es adecuado para
entrar en contacto con el producto y la superficie de la mesa. Mediante la rotacién del dispositivo giratorio, el producto
gira en sentido contrario sobre la cinta transportadora. Esto se debe a que la rotacién del dispositivo giratorio se traduce
en una rotacién de los rodillos esféricos, que a su vez se traduce en una rotacién del producto.

Eldocumento GB 2203402 A desvela un aparato para transportar pilas de hojas de papel en una linea de produccién
en la que un transportador sin fin soporta un conjunto de plataformas giratorias flexibles equidistantes. Los platos
giratorios sucesivos aceptan pilas sucesivas entrantes y las giran 90° antes de que las pilas giradas se retiren de los
platos giratorios respectivos. El documento US 6.520.314 B1 desvela un aparato de patronaje para el avance de
productos de panaderia empaquetados, tales como barras de pan, y el posicionamiento de los empaques para su
carga. El aparato incluye un transportador sin fin que tiene un tramo superior dispuesto horizontalmente y una serie
de conjuntos de volteadores espaciados a lo largo del transportador. Cada conjunto de volteadores recibe uno o varios
empagques. Los conjuntos de volteadores estdn adaptados para girar el empaque recibido al tiempo que consiguen un
transporte longitudinal y un movimiento lateral transversal a la direccién longitudinal.

Los aparatos anteriores tienen una posibilidad relativamente alta de funcionar mal. Otras desventajas son que estos
aparatos pueden ser muy complejos, dificiles de limpiar, poco fiables, caros de fabricar y engorrosos.

El documento WO2014029855A1 desvela un transportador de acuerdo con el preambulo de la reivindicacién 1, que
comprende una cinta transportadora con una porcién giratoria integrada en la cinta. La porcién giratoria comprende
una pluralidad de subelementos, cada uno de los cuales forma parte de una superficie de la porcién giratoria, de
manera que la porcién giratoria es flexible y puede adaptarse a una trayectoria no rectilinea de la cinta.

Aunque esta Ultima solucion ofrece un sistema eficiente para rotar un producto, eliminando la necesidad de que un
operario rote manualmente cualquiera de los empaques, el solicitante identificé otras areas de mejora.

Objeto de la invencién

En particular, es un objetivo de la presente invencién proporcionar un transportador con capacidad para hacer girar
articulos y, sin embargo, caracterizado por una mayor fiabilidad de operacién.

Otro objeto de la invencién es el de proporcionar un transportador que tenga porciones giratorias modulares que sean
faciles de montar y que aseguren al mismo tiempo una conexién estable entre los subelementos que forman la porcién
giratoria.

Un objeto adicional es el de proporcionar un transportador provisto de un sistema de accionamiento disefiado para
provocar una rotacién controlada de la parte giratoria, que sea de disefio compacto y, sin embargo, capaz de girar las
partes giratorias sin requerir elevadas fuerzas de accionamiento.

SUMARIO

Los objetos de la invencién se consiguen mediante el transportador de la reivindicacidén 1 y el aparato de empaque de
la reivindicacién 15. Las realizaciones preferentes del transportador se describen en las reivindicaciones 2-14.

Breve descripcién de los dibujos

Algunas realizaciones y algunos aspectos de la invencion se describen a continuacién en la presente memoria con
referencia a los dibujos adjuntos, proporcionados Unicamente con fines ilustrativos y, por tanto, no limitativos, en los
que:
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> La Figura 1 es una vista en perspectiva de un transportador que utiliza una cinta transportadora, de acuerdo
con una realizacién de la invencién;

> | a Figura 2 muestra el transportador de la Figura 1 sin la cinta transportadora;
> |a Figura 3 muestra el transportador de la Figura 2 bajo un angulo de perspectiva diferente;
> | a Figura 4 es una vista desde arriba del transportador de las figura 2 y 3;

> La Figura 5 es una vista en perspectiva de una cinta transportadora sin fin de un transportador de acuerdo con
una realizacién de la invencioén;

> | a Figura 6 es una vista desde arriba de la cinta transportadora de la Figura 5;

> La Figura 7 es una vista en perspectiva detallada del lado superior de una porcién giratoria de la cinta
transportadora de las figuras 5y 6;

> La Figura 8 es una vista en perspectiva detallada del lado inferior de una porcién giratoria de la cinta
transportadora de las figuras 5y 6;

> Las Figuras 9 a 13 muestran esquematicamente las trayectorias seguidas por cuatro piezas motrices
transportadas por la porcién giratoria de la cinta transportadora durante fases sucesivas de rotacién de la
porcién giratoria;

> |La Figura 14 es una vista en perspectiva desde arriba de un subelemento que forma parte de la porcién
giratoria de las Figuras 7 y 8;

> La Figura 15 es una vista en perspectiva desde abajo de un subelemento que forma parte de la porcién
giratoria de las Figuras 7 y 8;

> |La Figura 16 es una vista superior de un subelemento que forma parte de la porcién giratoria de las Figuras
7y8;

> La Figura 17 es una vista en perspectiva desde abajo de cuatro subelementos interconectados que forman
parte de la porcidn giratoria de las Figuras 7 y 8;

> | a Figura 18 es una vista superior de los cuatro subelementos interconectados de la Figura 17; y

> La Figura 19 es una vista explotada en perspectiva de los cuatro subelementos interconectados de la
Figura 17,

> |Las Figuras 19Ay 19B muestran esqueméticamente fases de montaje de siete subelementos de la porcién
giratoria;

> La Figura 19c¢ es una vista prospectiva de los siete subelementos interconectados tras la fase de montaje;
> |a Figura 19D es una seccidn transversal de subelementos interconectados;

> Las Figuras 20A y 20B son vistas en perspectiva de otra realizacién de subelemento que forma parte de
la porcién giratoria;

> |as Figuras 20C y 20D muestran esquematicamente fases de montaje de siete subelementos de acuerdo
con las Figuras 20Ay 20B;

> |a Figura 20E es una vista en perspectiva de los siete subelementos interconectados de las Figuras 20C
y 20D después de la fase de montaje;

> | a Figura 20F es una seccidn transversal de subelementos interconectados;

- La Figura 21 es una vista desde arriba esquematica de un aparato de empaque que comprende un transportador
de acuerdo con otro aspecto de la invencion;

> La Figura 22 es una vista lateral esquemética de otra realizacién de una estacién de empaque que
comprende un transportador de acuerdo con otro aspecto de la invencién.
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Convenciones

Cabe destacar que en la presente descripcidn detallada, las partes correspondientes ilustradas en las distintas figuras
se indican con los mismos numeros de referencia. Las figuras pueden ilustrar el objeto de la invencién en
representaciones no a escala; por tanto, las partes y los componentes ilustrados en las figuras relativas al objeto de
la invencién se refieren Unicamente a representaciones esquematicas.

Definiciones
Empaque

La invencién puede encontrar aplicacién para empacar un producto en un empaque Unicamente formado por una o
mas peliculas de plastico, o para empacar un producto colocado sobre un soporte en el cual se termosella una pelicula
de plastico. Observe que el producto puede ser un producto alimenticio 0 no. Como se utiliza en la presente memoria,
el soporte significa ya sea un elemento sustancialmente plano sobre el cual se coloca un producto, o un recipiente del
tipo que tiene una pared base, una pared lateral y un borde superior que surge radialmente de la pared lateral,
definiendo el recipiente un volumen en el cual se coloca el producto. La bandeja o soportes pueden tener una forma
rectangular o cualquier otra forma adecuada, tal como redonda, cuadrada, eliptica, etcétera, y pueden formarse ya
sea mientras que se lleva a cabo el procedimiento de empaque, por ejemplo, en una estacién de termoformado del
aparato de empaque, o pueden fabricarse previamente y después alimentarse en el aparato de empaque.

Producto

El término producto se refiere a un articulo o un compuesto de articulos de cualquier tipo. Por ejemplo, el producto
puede ser de tipo alimentario y estar en forma sélida, liquida o de gel, es decir, en forma de dos 0 méas de los estados
de agregacién mencionados con anterioridad. En el sector alimenticio, el producto puede incluir: carne, pescado,
queso, carnes tratadas, comidas preparadas y congeladas de diversos tipos.

Unidad de control

El aparato de empaque descrito y reivindicado en la presente memoria incluye una o mas unidades de control,
disefiadas para controlar las operaciones realizadas por el aparato. Evidentemente, la unidad de control puede ser
una sola o estar formada por una pluralidad de unidades de control diferentes de acuerdo con las opciones de disefio
y las necesidades de operacién.

El término unidad de control se refiere a un componente electrénico que puede comprender al menos uno de: un
procesador digital (por ejemplo, que comprende al menos uno seleccionado del grupo de: CPU, GPU, GPGPU), una
memoria (0 memorias), un circuito analégico, o una combinaciéon de una o mas unidades de procesamiento digital con
uno o mas circuitos analégicos. La unidad de control puede estar "configurada" o "programada" para llevar a cabo
ciertas etapas: esto se puede llevar a cabo en la practica por cualquier medio que permita configurar o programar la
unidad de control. Por ejemplo, en el caso de una unidad de control que comprende una o0 mas CPU y una o més
memorias, uno 0 mas programas pueden almacenarse en bancos de memoria apropiados conectados ala CPU o a
las CPU; el programa o los programas contienen instrucciones que, al ser ejecutadas por la CPU o las CPU, programan
o configuran la unidad de control para llevar a cabo las operaciones descritas en relacién con la unidad de control.
Alternativamente, si la unidad de control es o incluye circuitos analégicos, entonces el circuito de la unidad de control
puede estar disefiado para incluir circuitos configurados, en uso, para procesar sefiales eléctricas con el fin de realizar
las etapas relacionadas con la unidad de control. La unidad de control puede comprender una o méas unidades digitales,
por ejemplo del tipo microprocesador, o una 0 méas unidades analdgicas, o una combinacién adecuada de unidades
digitales y analégicas; la unidad de control puede estar configurada para coordinar todas las acciones necesarias para
ejecutar una instruccién y conjuntos de instrucciones.

Accionador

El término actuador significa cualquier dispositivo capaz de provocar un movimiento en un cuerpo, por ejemplo, a partir
de una orden de la unidad de control. El actuador puede ser de tipo eléctrico, neumatico, mecanico, o de otro tipo.

Descripcion detallada

Con referencia a las figuras adjuntas, el nimero de referencia 1 identifica un transportador de acuerdo con una
realizacion de la invencién. El transportador 1 comprende una cinta transportadora 2 montada sobre un bastidor 3.
Como se muestra en la realizacion ejemplar de las Figuras 1 a 4, el bastidor 3 puede comprender, por ejemplo, varias
patas 4 que tengan, en un extremo inferior, pies 5 disefiados para entrar en contacto con el suelo y que lleven, en un
extremo superior, un panel de apoyo 6 en cada lado longitudinal del transportador 1. El bastidor 3, y especificamente
los paneles 6, soportan un conjunto giratorio 7 en cada uno de los extremos longitudinales opuestos del transportador
1. La cinta transportadora 2 se engancha alrededor de los dos conjuntos giratorios 7 y se configura de acuerdo con un
bucle cerrado, formando asi una cinta transportadora sin fin 2. Aunque en el ejemplo representado sélo se muestran
dos conjuntos de giro, es evidente para el experto en la técnica que podrian preverse tres 0 méas conjuntos de giro 7
en funcién de la longitud y la forma de la trayectoria no rectilinea que ha de seguir la cinta transportadora 2. Ademas,
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al menos uno de los conjuntos de giro 7 est4 conectado a un motor 8 para recibir potencia de rotacién del motor 8 y
convertirla en movimiento de avance de la cinta transportadora 2. En el ejemplo mostrado en las Figuras 1-4, cada
conjunto de giro 7 (véanse en particular las figuras 2-4) comprende un eje de giro 9 que lleva varios elementos
giratorios, a saber, al menos una rueda dentada 10 que engrana una superficie inferior 55 de la cinta transportadora 2
y uno o varios discos de apoyo centrales 11 disefiados y posicionados para soportar una zona central de la cinta
transportadora. No obstante, no se excluye que el conjunto giratorio 7 pueda comprender un rodillo. En detalle, la cinta
transportadora 2 esté configurada para recibir y desplazar al menos un articulo P a lo largo de una direccién de avance
A sobre un tracto de operacién plano 2a (véase la Figura 5). Como se muestra en las Figuras 1, 5 y 6, la cinta
transportadora 2 comprende al menos una porcién giratoria 12 acoplada a un cuerpo de cinta 13 de la cinta
transportadora 2: en el ejemplo mostrado en las figuras anexas, la cinta transportadora 2 comprende dos porciones
giratorias 12. Cada porcién giratoria 12 esta configurada para girar en relacién con el cuerpo de la cinta 13: en la
practica, la porcion giratoria 12 estd acoplada a un segmento del cuerpo de la cinta de tal manera que cuando este
segmento del cuerpo de la cinta es plano también la porcién giratoria 12 asociada es plana pero puede girar en relacién
con el cuerpo de la cinta de acuerdo con un eje de rotacién R perpendicular al segmento del cuerpo de la cinta.
Ademas, la superficie superior 14 del segmento del cuerpo de la cinta y la superficie superior 15 de la porcién giratoria
12 asociada estan ambas configuradas para recibir articulos P (véase la Figura 1) a transportar y estan colocadas en
alineacién mutua y, por lo tanto, cuando el segmento del cuerpo de la cinta que lleva la porcidn giratoria 12 es plano,
las superficies superiores 14 y 15 son coplanares: en otras palabras, cada segmento del cuerpo de la cinta 13 en el
que est4 presente una porcién giratoria 12 tiene una abertura 16 configurada para recibir la porcion giratoria 12 en la
que la superficie superior 15 de dicha porcién giratoria 12 esta enrasada con la superficie superior 14 del segmento
respectivo del cuerpo de la cinta.

De acuerdo con una realizacién de la invencién, y haciendo referencia especifica a las Figuras 7, 8 y 14 a 19, se
observa que cada porcién giratoria 12 comprende una pluralidad de subelementos 17 en los que cada uno de los
subelementos 17 de la porcién giratoria 12 esta conectado de forma giratoria a un subelemento 17 adyacente. En las
Figuras 7 y 8 una linea ideal L representa la direccién longitudinal mientras que una linea ideal T, perpendicular a la
linea L, representa la direccién transversal: haciendo referencia a la direccién longitudinal L y a la direccién transversal
T, es posible observar que cada uno de los subelementos 17 de la porcién giratoria 12 esta conectado giratoriamente
al menos a un subelemento longitudinalmente adyacente (es decir, a un subelemento que es adyacente en la direccién
longitudinal L) y a un subelemento transversalmente adyacente (es decir, a un subelemento que es adyacente en la
direccién transversal). Mas en detalle, los subelementos 17 mas centrales estan rodeados cada uno de otros cuatro
subelementos: a saber, dos subelementos adyacentes longitudinalmente y dos subelementos adyacentes
transversalmente, mientras que los subelementos 17 més periféricos estdn conectados con sélo dos o tres
subelementos adyacentes y con cuerpos perimetrales 18, como puede verse claramente en las figuras 7 y 8.

Con referencia a mas detalles de la estructura de cada subelemento 17, se observa que cada subelemento 17 presenta
una cara superior 17a, una cara inferior 17b, primeras porciones laterales opuestas 17¢ que se extienden entre las
caras superior e inferior de cada subelemento, y segundas porciones laterales opuestas 17d que se extienden entre
las caras superior e inferior de cada subelemento (véanse las figuras 14-16, 20A y 20B). En un aspecto, cada
subelemento 17 incluye un cuerpo central prismatico de cuatro caras que tiene una estructura reticular con una
multiplicidad de pasajes pasantes que ponen en comunicacién fluida la cara inferior 17b y la cara superior 17a del
subelemento 17, estando asi adaptado para soportar cualquier tipo de articulo y al mismo tiempo ofreciendo pasajes
de escape para el drenaje de liquidos. De acuerdo con otro aspecto, cada uno de dichos subelementos 17 puede tener
una estructura centralmente simétrica. Ademas, de acuerdo con un posible aspecto, todos los subelementos 17 de la
porcién giratoria 12 son estructuralmente idénticos, de modo que pueden fabricarse facilmente utilizando un Unico tipo
de molde.

Cada uno de los subelementos 17 comprende ademas una 0 mas primeras caracteristicas anulares 19 en cada una
de las primeras porciones laterales opuestas 17¢, y una 0 més segundas caracteristicas anulares 20 en cada una de
las segundas porciones laterales opuestas 17d: en las realizaciones mostradas en las figuras 14-20F, cada
caracteristica anular 19, 20 es un anillo que emerge ortogonal a la porcién lateral respectiva.

En una primera realizacion mostrada en las Figuras 14-19D, las primeras caracteristicas anulares 19 de un
subelemento 17 se acoplan con las segundas caracteristicas anulares 20 de un subelemento adyacente (ver figura
17) formando un asiento de acoplamiento 21 entre los dos subelementos adyacentes acoplados. El asiento de
acoplamiento 21 de dos subelementos 17 adyacentes transversalmente se extiende a lo largo de un eje de rotacién
AL paralelo a la direccién longitudinal L, mientras que el asiento de acoplamiento de dos subelementos 17 adyacentes
longitudinalmente se extiende a lo largo de un eje de rotacién At paralelo a la direccién transversal T, al menos un
pasador 22 se inserta en el asiento de acoplamiento 21 formado entre los dos subelementos 17 adyacentes para
conectar de forma giratoria los mismos dos subelementos adyacentes.

Como es visible a partir de los dibujos, cada subelemento 17 comprende una pluralidad de primeras caracteristicas
anulares 19 (por ejemplo tres 0 mas) que emergen de cada una de las respectivas primeras porciones laterales 17cy
una pluralidad de segundas caracteristicas anulares 20 (por ejemplo 2 o mas) que emergen de cada una de las
respectivas segundas porciones laterales 17d del mismo subelemento 17: en particular, los primeros rasgos anulares
19 pueden ser uno mas en namero que los segundos rasgos anulares 20 de tal manera que al acoplar los primeros
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rasgos anulares de un subelemento con los segundos rasgos anulares de un subelemento adyacente los segundos
rasgos anulares 20 se asientan en los espacios 23 definidos entre los primeros rasgos anulares 19. En los ejemplos
mostrados, cada subelemento 17 tiene cuatro porciones laterales definidas por dos primeras porciones laterales
opuestas 17cy por dos segundas porciones laterales opuestas 17d: en este caso, las primeras caracteristicas anulares
19 que emergen de una misma primera porcidn lateral 17c estan alineadas coaxialmente a lo largo de un respectivo
eje de rotacién A o At, mientras que las segundas caracteristicas anulares 20 que emergen de una misma segunda
porcién lateral 17d estan alineadas coaxialmente a lo largo de un respectivo eje de rotaciéon At o A.; en particular, las
segundas caracteristicas anulares 20 que emergen de una misma segunda porcién lateral 17d son perpendiculares la
misma porcion lateral y a las primeras caracteristicas anulares 19 que emergen perpendicularmente a una primera
porcién lateral 17¢ adyacente.

Como se ha explicado anteriormente para la primera realizacidén de los subelementos, los subelementos adyacentes
17 se acoplan mutuamente acoplando las primeras caracteristicas anulares 19 de un subelemento con las segundas
caracteristicas anulares 20 de un subelemento adyacente para formar el asiento de acoplamiento 21 en el que se
inserta el pasador 22. Para evitar la extraccion del perno 22 del asiento de acoplamiento 21, cada subelemento 17
comprende dos protuberancias de bloqueo 25 y dos topes axiales 24: en la practica, cada subelemento lleva una
protuberancia de bloqueo 25 y un tope axial 24 para cada una de sus primeras porciones laterales opuestas 17¢, como
se describird con més detalle a continuacion.

Cada protuberancia de bloqueo 25 se extiende paralela a la respectiva primera porcién lateral 17¢c y de acuerdo con
una direccién opuesta a la de la otra protuberancia de bloqueo 25 presente en el mismo subelemento y asociada a la
opuesta primera porcién lateral 17¢; en particular, cada protuberancia 25 se extiende paralela a un eje de rotacién A o
Ar definido por las primeras caracteristicas anulares 19 de una misma porcién lateral: como es visible en las Figuras
14-16 las primeras caracteristicas anulares 19 que emergen de una primera porcién lateral 17c comprenden una
primera caracteristica anular terminal que lleva una respectiva protuberancia de bloqueo 25 que se extiende
transversalmente a dicha primera caracteristica anular terminal y lejos de las primeras caracteristicas anulares de la
misma primera porcién lateral, ademas, las primeras caracteristicas anulares 19 que emergen de la primera porcién
lateral opuesta comprenden otra primera caracteristica anular terminal que lleva una respectiva protuberancia de
bloqueo 25 que se extiende transversalmente a dicha primera caracteristica anular terminal de la primera porcién
lateral opuesta y lejos de las primeras caracteristicas anulares de la misma primera porcién lateral. Las dos
protuberancias de bloqueo 25 del mismo subelemento 17 se extienden en la practica sustancialmente paralelos entre
siy en direcciones opuestas desde la primera caracteristica anular terminal 19 respectiva.

Para comprender la operacion de las protuberancias 25, cabe sefialar que cada subelemento 17 de una misma porcién
giratoria 12 esté acoplado con al menos un subelemento longitudinalmente adyacente y con al menos un subelemento
transversalmente adyacente en un primer modo de acoplamiento o en un segundo modo de acoplamiento: en la
practica, la mitad de los subelementos 17 esta en el primer modo de acoplamiento, mientras que la mitad de los
subelementos 17 esta en el segundo modo de acoplamiento, estando los subelementos en el primer modo de
acoplamiento alternados longitudinal y transversalmente por un subelemento en el segundo modo de acoplamiento.

Para facilitar la comprensién, en la Figura 17, los subelementos 17 en el primer modo de acoplamiento se han
sombreado en comparacidn con los subelementos 17 en el segundo modo de acoplamiento. Como puede observarse
en la Figura 17, cada subelemento del primer modo de acoplamiento cumple las siguientes condiciones de
acoplamiento:

— se acopla con un subelemento longitudinalmente adyacente, en el que las primeras caracteristicas anulares 19
del subelemento se acoplan con las segundas caracteristicas anulares 20 del subelemento longitudinalmente
adyacente formando un asiento de acoplamiento transversal 21T (es decir, uno de los asientos 21 con el eje
Ar dirigido paralelamente a la direccién transversal T) que se extiende entre el subelemento y el subelemento
longitudinalmente adyacente,

— se acopla con un subelemento transversalmente adyacente, en el que las segundas caracteristicas anulares 20
del subelemento se acoplan con las primeras caracteristicas anulares 19 del subelemento transversalmente
adyacente formando un asiento de acoplamiento longitudinal 21L (es decir, uno de los asientos 21 con el eje
AL dirigido paralelamente a la direccién longitudinal L) que se extiende entre el subelemento y el subelemento
transversalmente adyacente.

Por otro lado, cada subelemento 17 en el segundo modo de acoplamiento cumple las siguientes condiciones de
acoplamiento:

— se acopla con un subelemento longitudinalmente adyacente, y los segundos elementos anulares 20 del
subelemento se acoplan con los primeros elementos anulares 19 del subelemento longitudinalmente adyacente
17 formando un asiento de acoplamiento transversal 21T (es decir, uno de los asientos 21 con el eje At dirigido
paralelamente a la direcciéon transversal T) que se extiende entre el subelemento y el subelemento
longitudinalmente adyacente,
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— se acopla con un subelemento transversalmente adyacente, en el que las primeras caracteristicas anulares del
subelemento se acoplan con las segundas caracteristicas anulares del subelemento transversalmente adyacente
formando un asiento de acoplamiento longitudinal 21L (es decir, uno de los asientos 21 con el eje A_ dirigido
paralelamente a la direccién longitudinal L) que se extiende entre el subelemento y el subelemento
transversalmente adyacente.

Al menos un pasador transversal 22T se inserta en cada uno de dichos asientos de acoplamiento transversal 21T y al
menos un pasador longitudinal 22L se inserta en cada uno de dichos asientos de acoplamiento longitudinal 21L.

En virtud de la estructura de acoplamiento entre subelementos 17 adyacentes descrita anteriormente, los
subelementos alineados longitudinalmente forman lineas Li de subelementos 17 (véase la Figura 6) que presentan
asientos de acoplamiento longitudinales coaxiales y los subelementos alineados transversalmente forman filas Ro de
subelementos que presentan asientos de acoplamiento transversales coaxiales, de tal manera que la porcion giratoria
es capaz de doblarse y seguir la trayectoria no lineal del cuerpo de la cinta.

Nuevamente con referencia a las Figuras 14-19D, cabe sefialar que cada subelemento dado de la pluralidad de
subelementos posicionados en el primer modo de acoplamiento tiene uno de sus protuberancias 25 que actia como
bloqueo axial contra la extraccidn del pasador 22 insertado en el asiento de acoplamiento definido entre otro
subelemento, longitudinalmente adyacente al subelemento dado, y otro subelemento adicional transversalmente
adyacente al subelemento adicional.

Por otra parte, cada subelemento dado de la pluralidad de subelementos posicionados en el segundo modo de
acoplamiento tiene uno de sus protuberancias 25 que actla como bloqueo axial contra la extraccién del pasador 22
insertado en el asiento de acoplamiento definido entre un subelemento adicional, transversalmente adyacente al
subelemento dado, y un subelemento adicional longitudinalmente adyacente al subelemento adicional.

En la practica, cada protuberancia 25 portada por un determinado subelemento 17 impide la extraccién del pasador
que interactta entre otros dos subelementos vecinos.

Para permitir la insercién y extraccién cuando sea necesario del pasador 22, las protuberancias 25 de cada
subelemento dado impiden la extraccién del pasador sélo cuando los subelementos interesados son coplanares
(véanse por ejemplo las figuras 18 y 19C) o no estan excesivamente inclinados el uno con respecto al otro. Mas
precisamente, para cada subelemento dado posicionado en el primer modo de acoplamiento, una proyeccion 25 del
subelemento dado esta configurada para actuar como bloqueo axial contra la extraccién del pasador (que conecta dos
subelementos vecinos como se ha descrito anteriormente) sélo cuando el subelemento dado y el subelemento
longitudinalmente adyacente son coplanares o inclinados el uno con respecto al otro de un angulo agudo prefijado,
mientras que permite la extraccién del perno cuando el subelemento dado y el subelemento longitudinalmente
adyacente se inclinan el uno con respecto al otro de un dngulo mas grande que angulo agudo prefijado dicho (véase
las figuras 19A y 19B). Del mismo modo, para cada subelemento dado posicionado en el segundo modo de
acoplamiento, una protuberancia 25 del subelemento dado esta configurada para actuar como un bloqueo axial contra
la extraccién del pasador (conectando dos subelementos vecinos como se ha descrito anteriormente) sélo cuando el
subelemento dado y el subelemento transversalmente adyacente son coplanares o inclinados el uno con respecto al
otro de un angulo agudo prefijado, mientras se permite la extracciéon del pasador cundo el subelemento dado y el
subelemento transversalmente adyacente estan inclinados uno con respecto al otro a un 4ngulo més grande que dicho
angulo agudo prefijado (véanse la Figuras 19Ay 19B).

Como se mencioné anteriormente, cada subelemento también comprende un tope axial 24 para cada primera porcién
lateral 17c¢: en la practica, el tope axial puede estar estructuralmente soportado por una de las primeras caracteristicas
anulares o por la primera porcién lateral o por una regién de esquina del subelemento donde una de las primeras
porciones laterales 17c se encuentra con una de las segundas porciones laterales 17d; en cualquier caso, cada tope
axial 24 define un tope axial para el pasador insertado en el asiento de acoplamiento formado entre dos subelementos
adyacentes, de tal manera que cuando se inserta el pasador 22 tiene un extremo que hace tope contra el tope axial y
el extremo opuesto blogueado axialmente por la protuberancia 25 de un subelemento vecino.

En una segunda realizacién de los subelementos 17 mostrados en las Figuras 20A-20F, las primeras caracteristicas
anulares 19 de un subelemento 17 se acoplan con las primeras caracteristicas anulares 19 de un subelemento
adyacente formando un asiento de acoplamiento 21 entre los dos subelementos adyacentes acoplados; al mismo
tiempo, las segundas caracteristicas anulares 20 de un subelemento 17 se acoplan con las segundas caracteristicas
anulares 20 de un subelemento adyacente formando un asiento de acoplamiento 21 entre los dos subelementos
adyacentes acoplados. El asiento de acoplamiento 21 de dos subelementos 17 adyacentes transversalmente se
extiende a lo largo de un eje de rotaciéon AL paralelo a la direccién longitudinal L, mientras que el asiento de
acoplamiento de dos subelementos 17 adyacentes longitudinalmente se extiende a lo largo de un eje de rotacién AT
paralelo a la direccién transversal T. al menos un pasador 22 se inserta en el asiento de acoplamiento 21 formado
entre los dos subelementos 17 adyacentes para conectar de forma giratoria los mismos dos subelementos adyacentes.

Como es visible en los dibujos, cada subelemento 17 comprende una pluralidad de primeras caracteristicas anulares
19 que emergen de cada una de las respectivas primeras porciones laterales 17c y una pluralidad de segundas
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caracteristicas anulares 20 que emergen de cada una de las respectivas segundas porciones laterales 17d del mismo
subelemento 17. En particular, los primeros rasgos anulares 19 que emergen de una primera porcién lateral 17c son
uno mas en nimero de los primeros rasgos anulares 19 que emergen de la primera porcién lateral 17¢c opuesta de tal
manera que cuando se acoplan los primeros rasgos anulares de un subelemento con los primeros rasgos anulares de
un subelemento adyacente los primeros rasgos anulares 19 de un subelemento se asientan en los espacios 23
definidos entre los primeros rasgos anulares 19 del subelemento 17 adyacente; ademas, las segundas caracteristicas
anulares 20 que emergen de una segunda porcién lateral 17d son una mas en nimero de las segundas caracteristicas
anulares 20 que emergen de la otra segunda porcién lateral 17d opuesta de tal manera que cuando se acoplan las
segundas caracteristicas anulares de un subelemento con las segundas caracteristicas anulares de un subelemento
adyacente las segundas caracteristicas anulares 20 de dicho subelemento se asientan en los espacios 23 definidos
entre las primeras caracteristicas anulares 20 del subelemento 17 adyacente. Las Figuras 20A y 20B muestran
asientos 23 definidos entre las primeras caracteristicas anulares 19 y entre las segundas caracteristicas anulares 20
de un subelemento 17, tal como se acaba de describir.

En detalle, como se muestra en las Figuras 20A-20F, las primeras caracteristicas anulares 19 que emergen de una
primera porcién lateral 17¢c son iguales en nimero a las segundas caracteristicas anulares 20 que emergen de una
segunda porcién lateral 17d adyacente.

En los ejemplos mostrados en las Figuras 20A-20F, cada subelemento 17 tiene cuatro porciones laterales definidas
por dos primeras porciones laterales opuestas 17c y por dos segundas porciones laterales opuestas 17d: en este caso,
las primeras caracteristicas anulares 19 que emergen de una misma primera porcién lateral 17¢c estan alineadas
coaxialmente a lo largo de un respectivo eje de rotacién AL o Ar, mientras que las segundas caracteristicas anulares
20 que emergen de una misma segunda porcién lateral 17d estén alineadas coaxialmente a lo largo de un respectivo
eje de rotacién At 0 A; en particular, las segundas caracteristicas anulares 20 que emergen de una misma segunda
porcién lateral 17d se extienden perpendicularmente a la misma porcion lateral y a las primeras caracteristicas
anulares 19 que emergen perpendicularmente a una primera porcién lateral 17¢c adyacente.

Como se ha explicado anteriormente para la segunda realizacién de los subelementos, los subelementos 17
adyacentes se acoplan mutuamente acoplando las primeras caracteristicas anulares 19 de un subelemento con las
primeras caracteristicas anulares 19 de un subelemento adyacente para formar el asiento de acoplamiento 21 en el
que se inserta un pasador 22 y, al mismo tiempo, las segundas caracteristicas anulares 20 de un subelemento se
acoplan con las segundas caracteristicas anulares 20 de un subelemento adyacente para formar otro asiento de
acoplamiento 21 donde se inserta otro pasador 22. Para evitar la extracciéon del pasador 22 del respectivo asiento de
acoplamiento 21, cada subelemento 17 comprende dos protuberancias de bloqueo 25 y dos topes axiales 24: en la
practica, cada subelemento 17 lleva una protuberancia de bloqueo 25 y un tope axial 24 asociados a una primera
porcién lateral 17¢ y también lleva una protuberancia de bloqueo 25 y un tope axial 24 asociados a la segunda porcién
lateral 17d adyacente a la primera porcién lateral 17c.

Cada protuberancia de bloqueo 25 se extiende paralelamente a la primera y segunda porcién lateral respectiva 17c,
17d y de acuerdo con una direccién de interseccién con la de la otra protuberancia de bloqueo 25 del mismo
subelemento 17. La protuberancia de bloqueo 25 de la primera porcién lateral 17¢ se extiende paralelo a un eje de
rotacién definido por las primeras caracteristicas anulares 19, mientras que la protuberancia de bloqueo 25 de la
segunda porcién lateral 17d se extiende paralelo a un eje de rotacién definido por las segundas caracteristicas anulares
20. En particular, las dos protuberancias de bloqueo 25 se extienden respectivamente paralelos a un eje de rotacién
AL y AT definido por las caracteristicas anulares primera y segunda 19, 20 de la porcidn lateral adyacente.

Como se muestra por ejemplo en las Figuras 20A y 20B, en cada uno de dichos subelementos 17, las primeras
caracteristicas anulares 19 que emergen de una de dichas primeras porciones laterales opuestas 17c comprenden
una primera caracteristica anular terminal que lleva la respectiva protuberancia de bloqueo 25 que se extiende
transversalmente a dicha primera caracteristica anular terminal y lejos de las primeras caracteristicas anulares de la
misma primera porcién lateral; ademas, las segundas caracteristicas anulares 20 que emergen de una de dichas
segundas porciones laterales opuestas 17d (especificamente la segunda porcién lateral 17d adyacente a la primera
porcién lateral 17¢ que lleva las primeras caracteristicas anulares 19) comprenden una segunda caracteristica anular
terminal que lleva una protuberancia de bloqueo 25 respectiva que se extiende transversalmente a dicha segunda
caracteristica anular terminal y se aleja de las segundas caracteristicas anulares de la misma segunda porcién lateral
17d; las dos protuberancias de bloqueo 25 del mismo subelemento 17 se extienden transversalmente, opcionalmente
perpendicularmente, entre si y se dirigen en direcciones de interseccién desde la primera y segunda caracteristicas
anulares terminales respectivas. Las dos protuberancias de bloqueo 25 pueden unirse para definir una sola pieza
colocada en la esquina de dos primeras y segundas porciones laterales adyacentes 17c, 17d, como se muestra en las
figuras 20A-20F.

Para comprender la operacion de las protuberancias 25, cabe sefialar que cada subelemento 17 de una misma porcién

giratoria 12 se acopla con al menos un subelemento longitudinalmente adyacente y con al menos un subelemento

transversalmente adyacente en un Unico modo de acoplamiento en el que dicha pluralidad de subelementos presenta

la misma orientacién (Figura 20E). La protuberancia de bloqueo 25 transportada por una primera caracteristica anular

19 (primera porcién lateral 17c) de un subelemento 17 dado esté configurada para actuar sobre un pasador 22

insertado entre las primeras caracteristicas anulares de dos subelementos 17 adyacentes uno de los cuales es también
8



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2972 863 T3

adyacente al subelemento dado; de manera similar, la protuberancia de bloqueo 25 llevada por una segunda
caracteristica anular 20 (segunda porcién lateral 17d) del mismo subelemento dado 17 esté configurada para actuar
sobre un pasador 22 que coopera con segundas caracteristicas anulares de dos subelementos adyacentes 17 uno de
los cuales es también adyacente al subelemento dado. En la practica, cada protuberancia 25 que lleva un determinado
subelemento 17 impide la extraccién del pasador que interactla entre otros dos subelementos vecinos.

En virtud de la estructura de acoplamiento entre subelementos 17 adyacentes descrita anteriormente, los
subelementos alineados longitudinalmente forman lineas Li de subelementos 17 (véase la Figura 6) que presentan
asientos de acoplamiento longitudinales coaxiales y los subelementos alineados transversalmente forman filas Ro de
subelementos que presentan asientos de acoplamiento transversales coaxiales, de tal manera que la porcion giratoria
12 es capaz de doblarse y seguir la trayectoria no lineal del cuerpo de la cinta.

Para permitir la insercién y extraccién, cuando sea necesario, de los pasadores 22 en los asientos respectivos, las
protuberancias 25 de cada subelemento dado impiden la extraccién del pasador sélo cuando los subelementos
interesados son coplanares (véase por ejemplo la Figura 20E) o no estan excesivamente inclinados el uno con
respecto al otro, mientras que permiten la extraccion del pasador cuando el subelemento dado y el subelemento
adyacente estan inclinados el uno con respecto al otro de un angulo mayor que dicho angulo agudo prefijado (véanse
las Figuras 20C y 20D).

Como se ha mencionado anteriormente, cada subelemento 17 también comprende un tope axial 24 para una primera
porcién lateral 17¢ y un tope axial 24 para la segunda porcién lateral 17d adyacente: en particular, los topes axiales
24 estan situados en la misma primera y segunda porcién lateral que lleva la protuberancia de bloqueo 25 para definir
un unico bloque de esquina de un subelemento 17 que comprende las dos protuberancias de bloqueo 25 y los dos
topes axiales 24. Cada tope axial 24 define un tope axial para el pasador insertado en el asiento de acoplamiento
formado entre dos subelementos adyacentes, de forma que cuando se inserta el pasador 22 tiene un extremo que
hace tope contra el tope axial y el extremo opuesto bloqueado axialmente por el protuberancia 25 de un subelemento
vecino.

Como se ha mencionado al principio de la descripcién detallada, los subelementos 17 estan rodeados por cuerpos
perimetrales 18 (véanse las Figuras 7 y 8). En detalle, cada porcién giratoria 12 comprende una pluralidad de cuerpos
perimetrales 18 que definen un borde periférico de la porcidn giratoria 12 rodeando la pluralidad de subelementos 17
interconectados. Cada uno de los cuerpos perimetrales 18 esta conectado con al menos uno de dichos subelementos
17 y presenta un lado radialmente externo 18a de forma curva. Los cuerpos perimetrales 18 estédn colocados en
relacién de lado a lado de tal manera que sus lados externos proporcionan a la porcidén giratoria un borde periférico
de forma circular como la abertura 16 que recibe la porcién giratoria.

Finalmente, cada porcién giratoria 12 comprende piezas motrices 26 (en la Figura 8 la porcidn giratoria 12 ejemplificada
comprende cuatro piezas motrices 26 colocadas a 90° una de otra) que emergen de un lado inferior de la porcién
giratoria 12. Las piezas motrices 26 pueden ser transportadas por los cuerpos perimetrales 18 de la porcién giratoria.
Las piezas motrices 26 estan disefiadas para cooperar con un mecanismo de control pasivo montado en el bastidor
3. En las Figuras 2-4 se muestra un mecanismo de control pasivo 100 que puede comprender, por ejemplo, guias que
cooperan con las piezas motrices 26 y que provocan el movimiento de las piezas motrices 26 y, por tanto, la rotacién
de la porcién giratoria 12 como consecuencia de un movimiento impartido a la cinta transportadora 2: més en detalle,
el mecanismo de control pasivo 100 puede estar configurado para actuar sobre dichas piezas motrices y, tras un
desplazamiento predeterminado del cuerpo de la cinta transportadora a lo largo de dicha trayectoria predeterminada,
provocar una rotacién de la porcién giratoria de 90° o multiplos de la misma.

Alternativamente, un mecanismo activo (no mostrado y no parte de la presente invencién) puede ser utilizado en lugar
del mecanismo de control pasivo e incluir uno o mas actuadores neumaticos, eléctricos o hidraulicos actuando sobre
las piezas motrices 26 y poniendo en rotacidn la porcidn giratoria 12 del &ngulo deseado.

A continuacién se proporcionan posibles realizaciones de un mecanismo de control pasivo 100 utilizable para provocar
el movimiento de las porciones giratorias 12.

Como se muestra en las Figuras 2-4, el mecanismo de control 100 comprende al menos una guia 101 que se desarrolla
en un plano paralelo al tracto de operacién 2a de la cinta transportadora 2 sobre la que se desplazan los articulos P a
lo largo de la direccién de avance A. La guia 101 es particularmente empinada, como se explicara a continuacién, y
se extiende a lo largo de una trayectoria de operacidén predeterminada: la pieza motriz 26 se desplaza a lo largo de la
trayectoria de operacién de la guia empinada 101 para provocar la rotacién de la porcién giratoria 12; en detalle, la
guia 101 esté configurada para impulsar la pieza motriz 26 a lo largo de la trayectoria de operacién predeterminada
impuesta por la misma guia durante el desplazamiento del cuerpo de la cinta 13 a lo largo de dicha direccién de avance
A, provocando asi la rotacién de la porcion giratoria y, por lo tanto, de cualquier articulo P transportado por la porcién
giratoria: como la guia 101 es empinada, entonces la rotacién de la porcién giratoria en 90° tiene lugar como
consecuencia de un trayectoria longitudinal relativamente corto de la pieza 26. La trayectoria de operacién de la guia
101 presenta, al menos en un tramo de la trayectoria, una curva parabdlica que une dos tramos rectos consecutivos:
la curva parabdlica es pronunciada en el sentido de que una linea recta ideal que uniera los dos extremos de la curva
parabdlica estaria inclinada méas de 30°, por ejemplo mas de 45°; por otra parte, gracias a su forma parabélica, la guia
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101 permite el movimiento suave de la pieza motriz 26 para imponer gradualmente la rotacién a la porcién giratoria
12. Como se ha descrito anteriormente, la pieza motriz 26 esta situada en un borde periférico de la porcién giratoria
12; esta configuracién permite que la guia 101, tras un desplazamiento predeterminado del cuerpo de la cinta 13 a lo
largo de dicha direccidén de avance A, provoque la rotacién de la porcién giratoria 12 en 90° o multiplos de la misma.
Mas en detalle, la guia 101 se extiende entre una primera y una segunda porcién de extremo 101b, 101c: la primera
porcién de extremo 101b de la guia 101 se extiende por debajo del borde periférico de la porcién giratoria 12, mientras
que la segunda porcién 101c de la guia 101 se extiende por debajo de una porcién central de la porcién giratoria 12
(véase la Figura 9).

En términos de tamafio, la guia 101 presenta una extensién transversal101t, medida a lo largo de una direccién
perpendicular a la direccidén de avance A, superior al 75%, opcionalmente superior al 100%, de una extension
longitudinalior. de la misma guia medida paralelamente a la direccién de avance A (véase la Figura 10); de acuerdo
con la invencién, la relacién entre la extensién transversalioiT y la extension longitudinaligi. de la guia 101 es superior
a 0.75, mas precisamente superior a 1,1 comprendido opcionalmente entre 1,1 y 2, mas opcionalmente comprendido
entre 1,1y 1,5. La Figura 10 muestra la trayectoria de operacién de la guia 101; para visualizar mejor las dimensiones
transversales y longitudinales de la guia 101, asi como las relaciones mencionadas, las referencias101_ y101t se
reportan esquematicamente en la Figura 10.

También la porcién giratoria 12 exhibe un tamafio transversal predeterminado medido perpendicularmente a la
direccién de avance A; la extension transversal101t de la guia 101 es sustancialmente la mitad del tamafio transversal
predeterminado de la porcidn giratoria 12 (véanse las representaciones esqueméticas reportadas en las Figuras 9-
13). En detalle, la relacién entre la extension longitudinal101. de la guia 101 y el tamafio transversal de la porcidén
giratoria 12 es inferior a 0,6, opcionalmente es inferior a 0,5, mas opcionalmente estd comprendida entre 0,4 y 0,2.

Como se muestra en las Figuras 9-13, el mecanismo de control 100 puede comprender una Unica guia empinada 101
como se ha descrito anteriormente o una primera y segunda guia 102, 103 (ambas relativamente empinadas en el
sentido descrito anteriormente para la guia 101) alineadas a lo largo de una direccién longitudinal paralela a la direccién
de avance A. La primera guia 102 se extiende a lo largo de una primera trayectoria de operacién mientras que la
segunda guia 103 se extiende a lo largo de una segunda trayectoria de operacidn respectiva. Cada una de dichas
primeras y segundas guias 102, 103 presenta estructura y geometria similar a la guia 101 recién descrita en términos
de inclinacién, extensién longitudinal, extensién transversal, relacién entre la extensién transversal y la extensién
longitudinal y relaciones entre la extension longitudinal o la extensidn transversal de cada guia 102, 103 y el tamafio
transversal de la porcion giratoria 12.

Como se muestra en las Figuras 9-13, la primera y segunda guia 102, 103 exhiben perfiles parabdlicos respectivos
que definen concavidades respectivas: las concavidades de la primera y segunda guia 102, 103 se enfrentan de tal
manera que una se extiende en prosecucién de la otra. En detalle, las trayectorias de operacién de la primera y
segunda guia 102, 103 pueden converger hacia un punto final comin. Méas en detalle, la primera y segunda guia 102,
103 son simétricas con respecto a una direccién perpendicular a la direccién de avance A.

En el caso, como en las realizaciones mostradas, el mecanismo de control 100 comprende dos guias empinadas, a
saber la primera y la segunda guias 102, 103, entonces la porcién giratoria 12 comprende dos piezas motrices 26,
cada una de las cuales durante una misma rotacién de la porcién giratoria 12, estd configurada para cooperar con la
respectiva de dicha primera y segunda guia 102, 103.

El mecanismo de control 100 comprende ademéas una guia auxiliar 104 (significativamente menos inclinada en
comparacién con la guia 101 y las primeras y segundas guias 102, 103) que se desarrolla en un plano paralelo al
tracto de operacién 2a de la cinta transportadora 2 y se extiende a lo largo de una trayectoria de operacion
predeterminada respectiva; asimismo, la guia auxiliar 104 esta configurada para cooperar con una pieza motriz 26
respectiva y, junto con la guia 101 (o junto con las primeras y segundas guias 102, 103 en el caso dos ), girar la porcién
12 de la cinta transportadora, siguiendo el desplazamiento del cuerpo de la cinta 13 a lo largo de dicha direccidén de
avance A.

El mecanismo de control 100 puede comprender exclusivamente una guia 101 (relativamente inclinada) y una guia
auxiliar 104 (significativamente menos inclinada que la guia 101); en esta configuracién la porcién giratoria 12
comprende diferentes piezas motrices como se describe a continuacién, a saber:

— al menos una primera pieza motriz 26a que emerge de la superficie inferior 55 de la porcién giratoria 12; la guia
101 esté configurada para impulsar la primera pieza motriz 26a a lo largo de su trayectoria de operacion
predeterminada siguiendo el desplazamiento del cuerpo de la cinta 13 a lo largo de dicha direccién de avance A,
provocando la rotacién del articulo P,

— al menos una segunda pieza motriz 26b, que emerge de la superficie inferior 55 de la porcidn giratoria 12, situada
a una distancia de al menos 90° de la primera pieza motriz 26a. La guia auxiliar 104 esté configurada para impulsar
la segunda pieza motriz 26b a lo largo de su respectiva trayectoria de operacién predeterminada siguiendo el
desplazamiento del cuerpo de la cinta 13 a lo largo de dicha direccién de avance A, provocando la rotacién del
articulo P.
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En otra realizacidén, el mecanismo de control 100 puede comprender la primera y segunda guia 102, 103 (guia
parabélica con una extensién transversal mayor que una extensién longitudinal) y la guia auxiliar 104 o dos guias
auxiliares primera y segunda distintas 105, 106. En esta configuracién, la porcién giratoria 12 puede comprender tres
o cuatro piezas motrices 26 distintas y espaciadas, cada una de las cuales esta configurada para cooperar con la guia
respectiva (102, 103, 104 o 102, 103, 105, 106) a fin de girar la porcién 12 alrededor del eje R.

Como se muestra en las Figuras 9-13, la guia auxiliar 104 es distinta y est4 espaciada con respecto a la guia 101; en
particular, la guia auxiliar 104 esta espaciada de la guia 101 con respecto a una direccidén perpendicular a la direccién
de avance A. en detalle, la guia auxiliar 104 esta separada de la guia 101 (o de la primera y segunda guias 102, 103)
con respecto a una direccién perpendicular a la direccién de avance A y a una direccién paralela a la direccién de
avance A. En los ejemplos mostrados, la guia 101 (o la primera y segunda guias 102, 103) se extiende por debajo de
una mitad transversal del cuerpo de la cinta 13 mientras que la guia auxiliar 104 se extiende por debajo de la otra
mitad transversal del cuerpo de la cinta 13. También la guia auxiliar 104 exhibe una trayectoria de operacion
predeterminada que tiene, para al menos un tramo de dicha trayectoria, un perfil curvo que tiene una concavidad
respectiva; la concavidad de la guia 101, si esta presente la concavidad de la primera y segunda guias 102, 103, y la
concavidad de la guia 104 estan todas orientadas hacia el mismo borde lateral del cuerpo de la cinta 13.

En cuanto a las dimensiones, la guia auxiliar 104 presenta una extensién longitudinal104,, medida paralelamente a la
direccién de avance A, mayor que una extensién transversal104t de la misma guia medida perpendicularmente a la
direccién de avance A. de acuerdo con la invencion, la relacién entre la extension longitudinal104, y la extensién
transversal104t de la guia auxiliar 104 es superior a 1,5, opcionalmente igual o superior a 2, mas opcionalmente
comprendida entre 2 y 4. En particular, la relacién entre la extensién longitudinal104, de la guia auxiliar 104 y el tamafio
transversal de la porcién giratoria 12 estd comprendida entre 0,8 y 1,2, opcionalmente la extensién longitudinal104, de
la guia auxiliar 104 es igual al tamafio transversal de la porcidn giratoria 12 (véase la Figura 10).

Como se muestra en las Figuras 9-13, el mecanismo de control 100 comprende, en lugar de una Unica guia auxiliar
104, dos guias auxiliares como sigue:

— al menos una primera guia auxiliar 105 que se extiende a lo largo de una primera trayectoria de operacion,

— al menos una segunda guia auxiliar 106 que se extiende a lo largo de una segunda trayectoria de operacién,
intersecando la primera trayectoria de operacién de la primera guia auxiliar.

Cada una de dichas primeras y segundas guias auxiliares 105, 106 presenta estructura y geometria similares a la guia
auxiliar 104 recién descrita en términos de inclinacién (que es significativamente menor que la de las guias 101, 102,
103), extensién longitudinal, extensién transversal, relacién entre la extensién transversal y la extension longitudinal y
relaciones entre la extensién longitudinal o la extensién transversal de cada guia auxiliar 105, 106 y el tamafio
transversal de la porcién giratoria 12.

Como se muestra en las Figuras 9-13, cada una de dichas primera y segunda guias auxiliares 105, 106 exhiben
perfiles curvos respectivos que definen concavidades respectivas: las concavidades de dichas primera y segunda
guias auxiliares 105, 106 se enfrentan entre si. En detalle, las trayectorias de operacién de la primera y segunda guia
auxiliar 105, 106 son simétricas con respecto a una direccién perpendicular a la direccién de avance A.

En una realizacién mostrada en las Figuras 9-13, el mecanismo de control puede comprender cuatro piezas motrices
(264a, 26b, 26¢, 26d) posicionadas a 90° una de la otra emergiendo de la superficie inferior 55 de la porcién giratoria
12; cada pieza motriz esta configurada para cooperar con una de las guias entre:

— la primera guia 102,
— la segunda guia 103,
— la primera guia auxiliar 105,

— la segunda guia auxiliar 106.

Las primeras y segundas guias 102, 103 junto con las primeras y segundas guias auxiliares 105, 106, tras el
desplazamiento del cuerpo de la cinta 13 a lo largo de dicha direccién de avance A, estan configuradas para cooperar
simultaneamente con las cuatro piezas motrices (26a, 26b, 26¢, 26d) de la porcion giratoria 12, provocando la rotacién
de esta ultima.

Desde un punto de vista estructural, cada una de las guias y guias auxiliares descritas anteriormente del mecanismo
de control 100 puede definirse por medio de pistas de rodadura apropiadas transportadas por una placa base 120
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soportada en la parte superior del bastidor 3 y que se extiende paralela y por debajo del tracto de operacién 2a del
transportador.

En el ejemplo mostrado en las Figuras 2-4, las pistas de rodadura que definen las guias 101 0 102, 103 y las guias
auxiliares 104 o0 105 y 106 estén formadas por los laterales de una pluralidad de bloques longitudinalmente adyacentes
que emergen de la placa base 120. En la practica, los lados internos o externos (los lados internos son los lados mas
cercanos al eje central longitudinal del transportador) de los bloques adyacentes se combinan para formar las diversas
guias, como se describe mas adelante con mayor detalle. En particular, por referencia a la Figura 4 y yendo de
izquierda a derecha, la placa base 120 lleva dos bloques deslizantes opuestos 140, 145 (que sirven como desviadores
para las piezas 26), seguidos por dos bloques proximales 122 fijos (casi triangulares) y simétricamente opuestos,
seguidos por dos bloques centrales 123 fijos y simétricamente opuestos, que a su vez son seguidos por dos bloques
terminales 124 también fijos y simétricamente opuestos. En los extremos longitudinales opuestos de la placa de base
120, también estan presentes dos bloques de guia de entrada simétricamente opuestos 125 y dos bloques de guia de
salida simétricamente opuestos 126. Finalmente, inmediatamente adyacente a cada uno de los bloques centrales 123,
se posiciona un respectivo elemento de activacién 130, 135 que sirve para desviar selectivamente la trayectoria de las
piezas 26 como se describird mas adelante.

En la préctica, con referencia a las Figuras 4 y 9-13, una pieza 26a que viaja a lo largo de la trayectoria de la guia 102,
pasa por el lado externo del bloque guia de entrada 125 (el bloque guia de entrada inferior 125 en la Figura 4) y es
interceptada por el elemento de activacién 130, que puede ser activado (y por lo tanto movido verticalmente hacia
arriba) por un actuador mecanico, como un resorte, o por un actuador hidraulico, neumatico o eléctrico. El elemento
de activacidén 130 desplaza la pieza 26a sobre el perfil lateral interno del bloque central 123 (el bloque central inferior
123 en la Figura 4) y luego procede a desplazarse en linea recta entre los dos bloques distales 124.

La pieza 26b de la misma placa giratoria 12, que esta espaciada 90° una parte en sentido antihorario con respecto a
la pieza 26a y que se desplaza a lo largo de la trayectoria de la primera guia auxiliar 105, pasa por el lado interno del
bloque deslizante 140, que ha sido desplazado horizontalmente (por un actuador mecanico o neumatico o eléctrico o
hidraulico) de manera tal de alinear su lado interno con el lado externo del bloque 122 (el bloque superior 122 en la
Figura 4). A continuacién, la pieza 26b se desplaza por el lado exterior del bloque 122 y del bloque central 123 para
alcanzar entonces el lado exterior del bloque guia de salida 126 (el bloque guia de salida superior 126 en la Figura 4),
donde la pieza 26b toma una trayectoria recta.

La pieza 26¢ de la misma placa giratoria 12, que esta espaciada 90° una parte en el sentido de las agujas del reloj con
respecto a la pieza 26a y que se desplaza a lo largo de la trayectoria de la segunda guia 103, se posiciona en la parte
delantera del elemento giratorio (véanse las figuras 9 y 10) cuando las piezas 26a y 26b estan a punto de seguir las
trayectorias anteriormente descritas 102 y 105 respectivamente. Cabe sefialar que para alcanzar la posicién mostrada
en la Figura 10, la pieza 26c tuvo que desplazarse en linea recta entre las caras rectas de orientacidn interna de los
dos bloques proximales 122. Luego la pieza 26¢c se monta en el lado externo del bloque central 123 para luego alcanzar
el lado externo del bloque guia de salida 126 (el bloque guia de salida inferior 126 en la Figura 4) donde la pieza 26¢
toma una trayectoria recta.

Finalmente, la pieza 26d del mismo giratorio 12 que esta angularmente espaciada 180° con respecto a la pieza 26a y
que sigue la trayectoria de la segunda guia auxiliar 106 se desliza primero sobre el bloque guia de entrada lateral
externo 125 (el bloque guia de entrada superior 125 en la Figura 4) y luego es interceptada por el elemento de
activaciéon 135, que puede ser activado (y por lo tanto movido selectivamente hacia arriba en sentido vertical) por un
actuador mecénico, como un resorte, o por un actuador hidraulico, neumatico o eléctrico. El elemento de activacién
135 mueve la pieza 26d sobre el perfil lateral interno del bloque central 123 (el bloque central superior 123 en la Figura
4); entonces la pieza 26d procede en linea recta moviéndose entre los dos bloques distales 124.

La operacidn descrita anteriormente causa un movimiento angular de 90° en el sentido de las agujas del reloj de la
porcién giratoria, como es visible en las Figuras 9-13. Sin embargo, como dos bloques deslizantes opuestos 140, 145,
los bloques proximales opuestos 122, los bloques centrales opuestos 123, los bloques terminales opuestos 124, los
bloques guia de entrada opuestos 125, los bloques guia opuestos 126, y los elementos de activacion 130, 135 estan
simétricamente opuestos en pares, es posible operar adecuadamente sobre los elementos de activacidén y sobre los
bloques deslizantes para imponer a las piezas 26a, 26b, 26¢, 26d trayectorias que son simétricas a las descritas
anteriormente, resultando asi en un movimiento de 90° en sentido contrario a las agujas del reloj de la porcién giratoria.

De acuerdo con otro aspecto, se proporciona un aparato de empaque que comprende el transportador descrito
anteriormente y una estacién de sellado; el transportador esta configurado para transportar articulos a empacar a la
estacién de sellado y la estacién de sellado esta configurada para aplicar una pelicula de sellado a los productos a
empacar. Una unidad de control estd configurada para sincronizar el movimiento del transportador con el
procedimiento de sellado realizado por la estacidn de sellado.

La operacién del transportador 1 es como sigue.

El motor 8 provoca el movimiento de la cinta transportadora 2. Como se muestra en la Figura 1, como consecuencia
del movimiento de traslacion del tramo superior de la cinta transportadora 2, el mecanismo de control pasivo 100 actiua
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sobre la pieza o piezas motrices 26 y provoca una rotacion controlada de la porcion giratoria 12 en, por ejemplo, 90°.
Cabe sefialar que, en virtud de su disefio especifico, la porcién giratoria tiene subelementos alineados
transversalmente que forman filas Ro y lineas Li de subelementos (véase la Figura 6), que pueden doblarse y seguir
la trayectoria no lineal del cuerpo de la cinta: por ejemplo, refiriéndose a la Figura 5, cabe seflalar que cada porcién
giratoria 12 es capaz de doblarse cuando el segmento del transportador que lleva la porcién giratoria gira alrededor
de uno de los conjuntos de giro 7. Ademas, el cuerpo de la cinta transportadora puede estar formado por un material
deformable o comprender bandas de material rigido (identificadas esquematicamente con el nimero de referencia 13a
en la Figura 5 que tienen una anchura W idéntica a la anchura de la cinta transportadora y una extension E en la
direccién de movimiento de la cinta transportadora que es igual a la anchura de cada una de las filas o lineas formadas
por los subelementos 17.
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REIVINDICACIONES
1. Un transportador (1) que comprende:
- un bastidor de soporte,

- una cinta transportadora (2), transportada por el bastidor de soporte (3), configurada para desplazar al
menos un articulo (P) a lo largo de una direcciéon de avance (A) en un tracto de operacidén plano (2a),
comprendiendo dicha cinta transportadora (2):

o un cuerpo de cinta (13),

o al menos una porcién giratoria (12) acoplada al cuerpo de cinta (13) y configurada para
girar con respecto al cuerpo de cinta (13),

en el que la porcién giratoria (12) tiene una superficie superior (15) configurada para recibir
dicho articulo (P), estando la porcién giratoria (12), durante el movimiento del articulo (P) a
lo largo de la direccién de avance (A), configurada para girar con respecto al cuerpo de la
cinta (13) al menos entre dos posiciones angularmente desplazadas,

en el que la porcién giratoria (12) comprende al menos una primera pieza motriz (26a) que
emerge de una superficie inferior (55) de la porcién giratoria (12) opuesta a dicha superficie
superior (15),

- un mecanismo de control (100) transportado por el bastidor de soporte (3), estando el mecanismo
de control configurado para actuar sobre dicha primera pieza motriz (26a) y, tras un desplazamiento
del cuerpo de cinta (13) a lo largo de dicha direccién de avance (A), provocar una rotacién de la
porcién giratoria (12) entre dichas dos posiciones desplazadas angularmente, en el que el
mecanismo de control (100) comprende:

o al menos una guia (101; 102, 103) que se desarrolla en un plano paralelo al tracto de
operacién (2a) de la cinta transportadora (2) y se extiende a lo largo de una trayectoria de
operacién predeterminada, estando dicha guia (101; 102, 103) configurada para impulsar
la primera pieza motriz (26a) a lo largo de la trayectoria de operacién predeterminada
durante el desplazamiento del cuerpo de la cinta (13) a lo largo de dicha direcciéon de avance
(A), provocando la rotacién del articulo (P), en el que la al menos una guia (101; 102, 103)
del mecanismo de control (100) esta configurada para actuar sobre dicha primera pieza
motriz (26a) y, tras un desplazamiento predeterminado del cuerpo de la cinta (13) a lo largo
de dicha direccién de avance (A), provocar una rotacién de la porcién giratoria (12) de 90°
o multiplos de la misma;

o al menos una guia auxiliar (104; 105, 106) que se desarrolla en un plano paralelo al tracto
de operacién (2a) de la cinta transportadora (2) y se extiende a lo largo de una trayectoria
de operacién predeterminada respectiva; en el que la porcidn giratoria (12) incluye al menos
una segunda pieza motriz (26b), que emerge de la superficie inferior (55) de la porcién
giratoria (12), posicionada al menos a 90° de la primera pieza motriz (26a), dicha al menos
una guia auxiliar (104; 105, 106) esta configurada para impulsar la segunda pieza motriz
(26b) a lo largo de su respectiva trayectoria de operacién predeterminada durante el
desplazamiento del cuerpo de la cinta (13) a lo largo de dicha direcciéon de avance (A),
provocando la rotacién del articulo (P),

caracterizado por el hecho de que:

- la al menos una guia (101; 102, 103) presenta una extensién transversal (1017), medida a lo largo de una
direccién perpendicular a la direccién de avance (A), superior a 0,75 de una extensién longitudinal (101.) de
la misma guia medida paralelamente a la direccién de avance (A);

- la al menos una guia auxiliar (104; 105, 106) presenta una extensién longitudinal (104.), medida
paralelamente a la direccién de avance (A), mayor que una extension transversal (1041) de la misma guia
auxiliar medida perpendicularmente a la direccién de avance (A), siendo la relacién entre la extensién
longitudinal (104,) y la extensién transversal (1047) de la al menos una guia auxiliar (104; 105, 106) mayor
que 1,5,y

- el mecanismo de control estd configurado de tal manera que la al menos una guia auxiliar (104; 105, 106)
engrana la segunda pieza motriz (26b) antes de que la primera pieza motriz (26a) engrane dicha al menos
una guia (101; 102, 103).
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2. El transportador de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que la relacién entre la extension transversal (1011) y la
extensién longitudinal (101.) de la al menos una guia (101; 102, 103) es igual o superior a 1,1, opcionalmente
comprendida entre 1,1 y 2, mas opcionalmente comprendida entre 1,1y 1,5.

3. El transportador de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que la porcién giratoria (12)
presenta un tamafio transversal medido perpendicularmente a la direccién de avance (A),

en el que la extensién transversal (1017) de la al menos una guia (101; 102, 103) es sustancialmente la mitad
del tamafio transversal de la porcién giratoria (12) y/o

en el que la relacién entre la extensién longitudinal (101.) de la al menos una guia (101; 102, 103) y el tamafio
transversal de la porcién giratoria (12) es inferior a 0,6, opcionalmente es inferior a 0,5, mas opcionalmente
esta comprendida entre 0,4 y 0,2.

4. El transportador de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que la trayectoria de
operacién de la al menos una guia (101; 102, 103) presenta, durante al menos un tramo de la trayectoria, un perfil
curvo, que opcionalmente define una curva parabdlica.

5. El transportador de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que:
- la al menos una guia (101) se extiende entre una primera y una segunda porcién de extremo (101b, 101c¢),

- la primera porcién de extremo (101b) de la guia (101) se extiende por debajo del borde periférico de la
porcién giratoria (12),

- la segunda porcién de extremo (101c¢) de la guia (101) se extiende por debajo de una porcién central de la
porcién giratoria (12).

6. El transportador de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que la relacién entre la
extensién longitudinal (104, ) y la extensién transversal (1047) de la al menos una guia auxiliar (104; 105, 106) es igual
o superior a 2, comprendida opcionalmente entre 2 y 4; y/o en el que la relacién entre la extensién longitudinal (104,)
de la al menos una guia auxiliar (104; 105, 106) y el tamafio transversal de la porcion giratoria (12) estd comprendida
entre 0,8 y 1,2.

7. El transportador de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1-6, en el que la extensién longitudinal (104,) de
la al menos una guia auxiliar (104; 105, 106) es igual al tamafio transversal de la porcién giratoria (12).

8. El transportador de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1-7, en el que la al menos una guia auxiliar
(104; 105, 106) es distinta y esta separada con respecto a la al menos una guia (101; 102, 103) en una direccién
perpendicular a la direccién de avance (A), opcionalmente en el que la al menos una guia auxiliar (104; 105, 106) esta
separada de la al menos una guia (101; 102, 103) tanto en una direccidén perpendicular a la direccién de avance (A)
como en una direccidn paralela a la direccién de avance (A).

9. El transportador de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, cuando se combina con la
reivindicacion 4, en el que la respectiva trayectoria de operacién predeterminada de la al menos una guia auxiliar (104
105, 106) define, para al menos un tramo de dicha trayectoria, un perfil curvo,

en el que el perfil curvo, opcionalmente la curva parabélica, de la trayectoria de operacién predeterminada
de la al menos una guia (101; 102, 103) tiene una concavidad predeterminada orientada hacia un borde
lateral del cuerpo de la cinta (13); y

en el que el perfil curvo de la trayectoria de operacion respectiva de la al menos una guia auxiliar (104; 105,
106) tiene una concavidad respectiva orientada hacia el mismo borde lateral del cuerpo de la cinta (13).

10. El transportador de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que la al menos una guia
de dicho mecanismo de control (100) comprende:

- al menos una primera guia (102) que se extiende a lo largo de una primera trayectoria de operacion,
- al menos una segunda guia (103) que se extiende a lo largo de una segunda trayectoria de operacién,

en el que cada una de dichas primeras y segundas guias (102, 103) exhibe un perfil sustancialmente curvo,
opcionalmente parabdlico, con concavidad dirigida hacia el mismo lado, en el que las trayectorias de
operacién de la primera y segunda guia (102, 103) se unen en un punto final comuln y son sustancialmente
simétricas con respecto a una direccién perpendicular a la direccién de avance (A);

ademas, en el que la al menos una guia auxiliar del mecanismo de control comprende:
- al menos una primera guia auxiliar (105) que se extiende a lo largo de una primera trayectoria de operacién,
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- al menos una segunda guia auxiliar (106) que se extiende a lo largo de una segunda trayectoria de
operacién,

en la que la primera trayectoria de operacién de la primera guia auxiliar se cruza con la segunda trayectoria
de operacién de la segunda guia auxiliar,

en el que la porcién giratoria (12) comprende cuatro piezas motrices (26a, 26b, 26¢, 26d) colocadas a 90°
una de otra y que emergen de la superficie inferior (55) de la porcién giratoria (12),

cada pieza motriz esta configurada para cooperar con una de las guias intermedias:
- la primera guia (102),

- la segunda guia (103),

- la primera guia auxiliar (105),

- la segunda guia auxiliar (106);

las primeras y segundas guias (102, 103) junto con las primeras y segundas guias auxiliares (105, 106),
durante el desplazamiento del cuerpo de la cinta (13) a lo largo de dicha direccién de avance (A), estan
configuradas para cooperar con las cuatro piezas motrices (26a, 26b, 26¢, 26d) de la porcién giratoria (12),
provocando la rotacién de esta ultima.

11. El transportador de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que el cuerpo de cinta (13)
tiene una superficie superior (14) situada en alineacién con la superficie superior (15) de la porcién giratoria (12); y en
el que el cuerpo de cinta (13) tiene una abertura (16) configurada para recibir la porcién giratoria (12), en la que la
abertura del cuerpo de la cinta tiene la forma del borde periférico de la porcién giratoria (12).

12. El transportador de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, el bastidor (3) se extiende a lo
largo de un primer y segundo extremo longitudinal opuesto (1a, 1b), el bastidor (3) soporta un conjunto de giro (7) en
cada uno de dichos primeros y segundos extremos longitudinales del transportador (1), la cinta transportadora (2) esta
enganchada alrededor de los dos conjuntos de giro (7) y configurada de acuerdo con un bucle cerrado formando asi
una cinta transportadora sin fin (2),

en el que al menos uno de los conjuntos de giro (7) esta conectado a un motor (8) para recibir potencia de
rotacién del motor (8) y convertirla en movimiento de avance de la cinta transportadora (2);

en el que cada conjunto de giro (7) comprende:

- un eje giratorio (9) que lleva al menos una rueda dentada (10), que se acopla a la superficie inferior (55) de
la cinta transportadora (2), y

- uno o varios discos centrales de apoyo (11) disefiados y colocados para soportar una zona central de la
cinta transportadora (2).

13. El transportador de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, cuando se combina con la
reivindicacién 10, en el que el mecanismo de control (100) comprende:

- una placa base (120) paralela al tracto de operacién (2a) de la cinta transportadora (2),

- una pluralidad de bloques longitudinalmente adyacentes (122, 123, 124, 125, 126) que emergen de la placa
base (120) y tienen lados que forman las primeras y segundas guias y/o las primeras y segundas guias
auxiliares,

- uno o mas elementos de activaciéon (130, 135) que cooperan con uno de los bloques longitudinalmente
adyacentes y sirven selectivamente para desviar la trayectoria de las piezas (26) que interactlan con el
mecanismo de control (100);

en el que dicho elemento de activacion o cada uno de dichos elementos de activacién (130, 135) es desplazable a lo
largo de una direccion perpendicular al tracto de operacién (2a) de la cinta transportadora (2) al menos entre:

- una posicién inferior en la cual esta configurado para permitir el paso sin perturbaciones de la pieza motriz
(26),

- una posicién superior en la cual esta configurado para entrar en contacto con la pieza motriz y dirigirla hacia
la guia respectiva.
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14. El transportador de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, cuando se combina con la
reivindicacién 10 o la reivindicaciéon 13, en el que el mecanismo de control (100) comprende:

- al menos un bloque deslizante (140) relativamente mévil con respecto al bastidor de soporte (3) y
configurado para guiar la pieza motriz (26) hacia una de dichas primeras y segundas guias auxiliares,

- opcionalmente, otro bloque deslizante (145) relativamente maévil con respecto al bastidor de soporte (3) y
configurado para guiar la pieza motriz (26) hacia otra de dichas primera y segunda guias auxiliares,

en el que el bloque deslizante (140) o cada uno de dichos bloques deslizantes (140, 145) es desplazable a lo largo de
una direccidn horizontal paralela al tracto de operacién (2a) de la cinta transportadora (2) y perpendicular con respecto
a la direccién de avance (A) al menos entre:

- una posicion inactiva en la cual el bloque deslizante permite el paso sin perturbaciones de la pieza motriz
(26),

- una posicidbn activa en la cual el bloque deslizante dirige la pieza motriz hacia la guia auxiliar
correspondiente.

15. Un aparato de empaque (200) que comprende:
- al menos un transportador (1) de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones anteriores;

- al menos una estaciéon de sellado (201) configurada para aplicar una pelicula de sellado al articulo a
empacar.
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