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- MEMORIA DESCRIPTIVA - 2

El presente modelo de utilidad se refiere

a un dispositivo para la formacidn de una pila

ordenada de objetos y para la descarga de la pila

en un correspondiente envase.

Ya son conocidas instalaciones destinadas

a la transformacidén de laminas troqueladas en

correspondientes envases de forma paralelepipédita.

- o o . b1
Dichas instalaciones primero transforman la lamina

troquelada en el correspondiente elemento tuﬁﬁlar
de seccidn rectangular y luego procedern al pligado

de las alas que definen el fondo del envase. En

este momento el envase es transferido a una ppertuna
. PR L]
- L]
estacidn de rarga en la que en el extremo abjébtn
2’ ®eo

-, .0. *

del envase se acopla (mas concretamente, se *fmtro-
L ]
duce) el extremo configurado cénicamente de°xm-

oportuno elemento tubular de guia. En este momento

oportunos medios empujadores introducen primcramente
en el elemento tubular de guia y después en el

envase una pila ordenada de objetos predeterminados.

Ll cicio se completa con el desacoplamiento del

envase lleno, com? se ha inaicado, del elemento

tubular de guia y con la ulterior intervencién

de medios plegadores destinados a plegar las alas

que detfinen la tapa del envase. El envase as{ formado

es cnviado a un grupo encintador que sujeta entre si

las alas de fondo y de tapa del envase, La citada

pila e~ obtenida mediante la formacidén de capas
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sucesivas superpuestas iguales entre si y se
obtienen de una en una en ua estacidn de for-
macién. Esta estacién esti dotada de dos guias
paralelas destinadas al soporte de los objetos

de las capas que se van formando, y de dos paredes
longitudinales verticales que cocperan con dichas

guias en la formacidén de una capa.

Encima de las citadas paredes estan ‘.

dispuestos medios de soporte giratorios hacia é}°*
.

exterior (solicitados por una fuerza dirigida dé.,

abajo a arriba) contra correspondientes medios,.,

elasticos, con el fin de permitir el paso de los,
mismos desde una capa de objetos levantada por _,
un dispositivo elevador (activado por medios ~°**°

detectores que detectan la formacién de la cape)

que, en reposo, estad posicionado debajo de lase..

Apenas una capa ha pasado entre los
medios de soporte de la mema (por el sucesivo
descenso del elevador) se deposita sobre los
medivs de suporle (los cuales son situados cn la
posicidn de cierre) y a continuacidén, por formacién
suftesiva de capas superpucstas de abajo a arriba,
se obliene la citada pila. Como ya se ha dicho,
sobre la pila terminada actian, como ya se ha
dicho, los medios empujadores,

La altura de la pila, el espacio ocupado

en altura por los medios de soporte y por las
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paredes laterales y el desarrollo parcial n
altura del gato que mueve el elevador, comportan
en conjunto un limite en altura inferior a la
instalacién que efectia la transformacién de las
laminas troqueladas en correspondientes envases
de forma paralelepipédica. Esto incide negativa-

mente sobre el espacio ocupado por el conjunto

de la instalacidén y por el dispositivo de forma=e

cidén de la pila.

®
La provisién del citado elemento tubular
de guia fijo comporta principalmente dos incanye-

nientes. Un primer inconveniente consiste en que
sseo0a

hay que prever, en la instalacidén asociada, medios
L]

destinados al arrastre del envase con el fin:de°
realizar el acoplamiento del extremo abierta.:?;él
mismo con la embocadura del elemento tubular...’,
El segundo inconveniente se debe al hecho de
que, durante la carga de la pila en el envase,
la misma tiende a deshacerse porque es obligada
a efectuar un recorrido largo y ademés, es
obligada a desembocar primero en el elemento tu-
bular de guia y después en el correspondiente envase,
Sobre la capa superior de la pila que
se¢ va formando actia solamente una prensa cuya
funcién es estabilizar la pila durante la forma-
cién de capas superpuestas. La presencia de la
prensa provoca un inconveniente en la solucién

técnica mencionada. En efecto, una capa insertada

en la base de la pila en formacién es comprimida

por las capas dispuestas encima, cuyas capas
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dispuestas encima son comprimidas principalmente
por el hecho de gque es necesario vencer la accién
resistente de la prensa. Como es evidente, este
modo de proceder no permite apilar objetos que no
permitan ni siquiera un aplastamiento minimo.

l.a presente invencibén tiene la finalidad
de aportar un dispositivo apto para formar la pila
mediante la superposicién de capas de arriba'auz
abajo y apto asimismo para efectuar la carga de

L]
la pila en el correspondiente envase sin que-gea
e o

. Y . se s
necesario ningin desplazamiento del envase.

Otro objetivo de la presente invencidn es
aportar el citado dispositivo, constituyénd&Td:de
modo que no produzca perjudiciales aplastamiéﬁpos
en la pila que se forma y de manera que no :ég“.

deshaga la misma en el momento de su formacidén

®san,

y carga.

Otra finalidad de la presente invencidn es
aportar dicho dispositivo, estructurandolo de modo
que quede limitado notablemente el espacio ocupado
por el mismo sin menoscabo de su funcionalidad y

rendimiento de produccién.

Las indicadas finalidades se obtiznen
con la presente invencién, que considera un dispo-
sitivo para la formacidén de una pila ordenada de

objetos y para la descarga de tal pila en un corres-

pondiente envase, del tipo que comprende medios

transportadores para la alimentacién de objetos
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orientados por igual hacia una estacién de forma-
cién de una capa de objetos orientados igualmente
y proximos entre si y que, ademas, comprende
medios detectores para la deteccidédn de una capa
completamente formada en dicha estacibn, cuyo
dispositivo se caracteriza por el hecho de com-
prender: medios méviles, asociados a dicha
estacidén, que adoptan dos configuraciones extremaﬁ,
respectivamente de soporte y de guia, para los .:;
objetos de la capa en formacidén y de desaCOplaT:

miento de tal capa mediante el empuje efectuadd’
con una fuerza predeterminada dirigida de arrigé.
a abajo sobre los citados medios; un plato de*see
soporte, dispuesto debajo de dichos medios méﬁ??és,
mévil verticalmente entre.dos posiciones extrfqa§,

superior e inferior, a distancia entre si maltiplo
*
®“eee,

de la altura de una capa, de cuyas posiciones

la superior queda situada inmediatamente debajo

de dichos medios méviles, mientras que la infeior

queda coplanaria con la base de una cstacién de
llenado de un cnvase prevista en una instalaciédn
asociada a dicho dispositivo, cﬁyo plato esta
destinado a recibir, en forma intermitente, las
capas que se {forman en dicha estacibén de forma-
cién; al menos una prensa mévil alternativamente
y verticalmente entre dos posiciones ciclicas ex-
iremas de reposo y dc trabajo, a distancia entre

si ajustable, de cuyas posiciones la de reposo

queda dcbajo de la capa en formacidn, mientras



10

que la de trabajo queda debajo de la base
de apoyo definida por dichos medios mbéviles

en su configuracidén de soporte y guia de los

objetos, cuya prensa es accionada por primeros

medics de accionamiento sometidos al control de
dichos medios detectores de una capa terminada

y desactivados por dichos primeros medios detec-

tores de la posicién inferior de dicho plato de:
soporte: un elemento tubular de guia, de seceidén

rectanzular, dispuesto entre el citado platq:'.
de soporte y la estacién de llenado de los ;.

envases y cuya pared inferior es coplanaria con
[ ]

siendo la
* ...

* ®
seccidn no inferior a la seccidn vertical de-+lh

la base de dicha estacidén de llenado,
pila de objetos soportada por el citado pla.l‘:&:‘
con este Gltimo en la posicién inferior, cuyg’,
elemento es mdévil horizontalmente entre dos
posiciones extremas, respectivamente de reposo

y de introduccién parcial en dicho envase;

medios empujadores mdéviles horizontalmente
coaxialmente a dicho elemento de guia, entre

dos posiciones extremas, una de reposo que queda
situada al lado de dicho plato en la parte
opuesta al elemento tubular de guia, y una de
introduccidén de la pila de objetos en el citado
envase; scgundos medios de accionamiento de dicho
elemento tubular de guia sometidos, para el

desplazamiento desde la posicidén de reposo a la
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de introduccidn parcial de dicho elemento en el

envase, al conirol de los primeros medios detec-

tores y a segundos medios detectores que detectan
el envase en la estacién de llenado y estan
sometidos, para el recorrido inverso, a terceros
medios detectores que detectan la posicidn de

introduccién de los citados medios empujadores; .
I' »

- L] ] ¢
terceros medios de accionamiento de dichos medjos

empujadores, sometidos, para el recorrido desgé

la posicién de reposo a la de introduccién de-. *
dichos medios empujadores, a dichos primeros.y
segund®s medios detectores y a cuartos medions..’,

detectores para detectar la ausencia en la ¢ *

posicién de reposo del citado elemento tubulan,

e & O
et

de guia; cuartos medios de accionamiento del

citado plato de soporte sometidos, para el nuevog
ascenso del plato, a quintos medios detectores
que detectan la posicidén de reposo de los citados
medios detectores.

La pila de objetos, obtenida por formacidén
de capas superpuestas de abajo a arriba, se posiciona
debajo de la estacidédn de formacién de la capa.

Esto permite posicionar el correspondiente envase
a una altura igual, con todo lo cual se limita
positivamentec el espacio ocupado en altura por

el presente dispositivo y la instalacién asociada
apta para transformar las laminas troqueladas en
correspondientes envases de forma paralelepipédica.

Gracias a la movilidad del elemento
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tubular de guia se facilita la introduccién de

la pila en el envase y, cosa importante, no es

necesario ningin desplazamiento del envase,

A continuacidén se ponen de manifiesto
las caracteristicas de la presente invencién con

referencia a las hojas de dibujos adjuntas, en

cuyos dibujos:

La figura 1 es una vista frontal esquemaf

tica del presente dispositivo.

L]
®a,

Las figuras 2 y 3 son sendas vistas late-

*
-» - - k3 k3 L] .
rales esquematicas del presente dispositivo en ':

dos fases sucesivas correspondientes a la formaeidn

de una pilh de objetos. R

*nesa

Las figuras 4 y 5 ilustran sendas vf§€é§

LX)

laterales del presente dispositivo en dos fase’'*°
LX Bdhd

sucesivas correspondientes a la carga de la pila,

fomaw,

en los corresporndientes envases.

Las figuras 6 y 7 representan, a escala
ampliada, dos disposiciones caracteristicas del
detalle -A- de la figura 2.

Con referencia a las figuras adjuntas,
con ~-2- se indica una banda transportadora (de
tipo conocido) destinada a transportar y a orientar
(con auxilio de oportunos medios de tope -3-)

los objetos -4- de forma paralelepipédica a la

embocadura dc una estacidén -1- de formacidén de

capas -5~ de dichos objetos orientados y aproximados

por igual.

La indicada estacidén estd constituida por
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un par de paredes -6~ (Fig. 6) verticales enfren-
tadas y paralelas al sentido de avance ~F- de

la banda transportadora -2-. A cada pared -6-
estl articulado inferiormente en -9- un elemento
angular -7-. Este elemento angular -7- esté
sometido a la accidén de medios elasticos -10-

(ver figuras 6 y 7) que mantienen el ala -7a-

-

del elemento -7- aplicada contra la superficie*

28 @

inferior de la correspondiente pared -6-. En ‘Jusencia
[ ]

de causas perturbadoras externas, el ala -7as’-,

se halla posicionada horizontalmente. El desarrollo
»

de dicha ala -7a- es tal que el extremo de la

~
a0 s

misma sobresale con respecto a la pared -6-
- * &
hacia el interior de la estacién -1-. Teet

Las tiras -S- definidas por las do&-*
porciones de las alas -7a-~ (correspondientes .3
las dos paredes), sobreamlientes como se ha dicho,

constituyen el soporte y la guia de los objetos

-4- de la capa -5- en formacién en la estacibén -1-.

Los elementos angulares ~7- giran en sentido

contrarios -N =y =N,- (figura 2) al producirse,

sobre las tiras ~-S5-, un empuje dirigido de arriba
a abajo. Esto es sobremanera importante por lc
que podra apreciarse mAs adelante. Encima de la
capa -5- en formacidén =2n la estaciédn -1- esti

dispuesta una prensa -11- prevista en un vastago

-12- de un gato neumatico -13-. Dicha prensa

es movible verticalmente, y alternativamente, entre
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una posicién extrema superior (indicada en la

figura 1) y una posicién extrema inferior. La

distancia entre tales posiciones es regulable, interv:

niendo sobre la distancia entre dos topes -14a-

y -14b- (figuras 2 y 3) de interceptacién de un
micro -44-. El gato -13- esti relacionado, por
medio de conductos -C- y -D-, a una centralita

de mando -14- a la que esta conectado el terﬂénal
-h- del citado micro -44-. El1 inicio de un ciiaz
elemental de la prensa -11- (es decir, el de%éénso

-

de la prensa) esti sometido al control de uﬂ}"
micro -35- (cuyo terminal -g- esti conectad§; -
a la centralita -14-) cuya funcidén es detegtar

la formacidén de una capa -5- en la estacidn .~%,-.

- -

Y
Debajo de los elementos -7- esta-dispues-

a » &
e

to un plato de soporte -15- previsto en un vas-
tago ~16~ de un zato -17- conectado por medio

de conductos -17a- y -17b- a un dispositivo de
mando indicado en general con -20-. El plato
-15- es movible verticalmente entre una posicién
extrema superior (indicada en h figura 1 y
determinada por el encuentro del tope -l19a-

con un microinterruptor -19-) y una posicién
extrema inferior (indicada en las figuras 3, 4 y
5 y determinada por el encuentro de un tope

~-18a- con un microinterruptor -18-). Como es

evidente, los terminales-e-y =-f-, correspon-

dientes a los micros -19- y =18~ estAn conectados

al dispositivo -20- y a la centralita -14-.
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La particular constitucién del gato -17- y del
correspondiente dispositivo de mando -20- son
tales que posicionan el plato -15- en cualquier
posicién comprendida entre las citadas posiciones
extremas superior e inferior en funcidén Gnicamente
de la altura -h'~ de la capa -5- como se explicara.

Si se supone el plato -15- situado en
su posicidén extrema superior (figura 1), cuando .

el micro -35- detecta la formacién de una capa .o

-5- en la estaci6n -1- como se ha dicho, la prensa-,
. ®

~-11- se desplaza desde su posicidédn extrema superior,

a la inferior. La prensa en su descenso se encuentra

L]
con la capa -5- posicionada en la estacién -1-. Tee

El consiguiente impacto de la prensa contra la ..

capa actha sobre las tiras -5- de los elementos a}f}

~7- con un empuje dirigido de arriba a abajo. Esto .

provoca el giro de los elementos -7- hacia el ex-

terior, de manera que dichos elementos se sitdan

en la posicidén de la figura 7. La capa ~5-, que
ya no queda sostenida, cae sobre el plato =-15-

dispuesto debajo (efectuando un salto de algunos

milimetros). La capa -5- posicionaca sobre el

plato -15- es sometida superiormente a la accién

de la prensa -11-, lo que provoca el descenso del

plato ~15- el cual se desplaza desde la altura

~-H- a la altura =M - = li-h'. En tal posicién,

la prensa -11- ha sobrepasado el plano definido

por las tiras -S- con éstas en la posicién de
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la figura 6. El borde plegado hacia arriba

de la prensa -11- estabiliza la posicidén de

los elementos -7- ilustrada en la figura ~-7-.

La siguiente nueva elevacidén de la prensa -11-

sitiia los elementos -7- en la posicién repre-

sentada en la figura 5,
inicio de la formacién de

de objetos en la estacidén -1-.

lo cual permite el

una nueva capa -5-

L]
e

A continuacién, por formacién de suce-

sivas capas superpuestas, se forma sobre el Y
plato -15- una pila -P- de objetos -1- (figura--.

3). La formacién de la pila finaliza en virtud.®

del encuentro del tope -18a~ y el micro -18-.....%

La sefial eléctrica que el micro -18- envia ¢ ;°

a la centralita -14- desactiva el gato -13-. ,-.,,

El plato -15- en su posicidén extrema inferior

es coplanario con la base ~30- de una estacién

-R- de llenado de envases -33-. Dicha esta-

cién -R- ha sido prevista en una instalacidn

(no ilustrada) asociada al dispositivo.

Entre el plato -15- y la estaciébn

-R- esti dispuesto un elemento tubular de guia

~-21- de seccidén rectangular. La pared inferior

de dicho elemento -21- es coplanaria con la

base ~-30- de la estacidén =-R-~. La secclédn del

elemento -21- es ligeramente superior a la

seccién vertical de la pila -P~ y,

el extremo -21- de dicho elemento,

ademés,

vuelto hacia
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la estacién -R-, esti configurado cénicamente
como se aprecia claramente en las figuras 2, 3,
4 y 5. E1 elemento -21- es movible horizontal-
mente entre una posicidén extrema de reposo (ver
fizuras 2 y 3) y una posicidn de introduccién
parcial en un envase ~33- posicionado en la estacidn
-R- (ver figuras 4 y 5). El accionamiento del
elemento -21- es obtenido mediante un vastago =-23-,

de un gatc neumatico -24- conectado por medio de

conductores =-24a~ a la centralita -14-. Dichas

posiciones de reposo y de introduccién parcial
[
scn determinadas por la activacién de sendos I

microinterruptores -25- (figura 2) y -26- (figura..,’

4) asociados al vastago ~23-. Los terminales -a-_ 0°

0e®
y -b- de dichos microinterruptores estan conectades.

a la centralita -14-, AL lado del plato -15-,

opuesto con relaciérn al elemento -21-, se ha
previsto un plato empujador -27- coaxial al
elemento -21-. La seccién del plato -27- es ligzera-
mente infc¢rior que la del elemento -21~-, El

plato -27- ha sido previsto en un brazo -28a-
(fizura 3) solidario de un vastago -28b- de un

gato neumitico -29- relacionado mediante corres-
pondientes conductores -29a- (figura 2) a la
centralita -14-. E]l gato -29- mueve horizontal-
mente al plato -27- gue se desplaza entre dos

posiciones extremas, una de reposo (indicada en

las figuras 2 y 3) y una de introduccién de la
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pila -P- en el envase ~33-. Dichas posiciones
son determinadas por el encuentro de topes aso-

ciados con el vAstago -28b~ con correspondientes

microinterruptores -31- y -32~-. Los Erminales

-c- y -d- de los micros -31- y ~32- estin conectados
a la centralita -14-. Adem&s, el terminal ~t-

del micro -31- esti conectado al citado dispositivo

-20-.

Como ya se ha explicado, cuando el plato n

-15- llega a su posicidén extrema inferior, termina

la formacién de la pila -P-. Esta situacién es e.”

“"revelada" por la sefial eléctrica enviada por el °°°
microinterruptor -18- a la centralita -14-. A “ne s

esta centralita llega, ademas, la sefial de contrqgu.

...l

de un microinterruptor -50- (cuyo terminal -i-

e*%e 0
.0 .‘ ..
(figura 3) estid conectado a dicha centralita, *

apta para revclar la presencia de un envase -33:":'
en la estacidén -R-. Bajo el erntrol de los micros
-18- y -50-, la centralita -14- activa los gzatos
~24- y =29~ con el fin de provocar el desplaza-
miento simultaneo del elemento -21- y del plato
-27- en el sentido -L-, lo que determina el des-
plazamiento sincrénico e la pila =-P- en virtud

del empuje quec sobre ella ejerce el plato -27-.

El elemento -21- al desplazarse en el sentido -L-
se introduce parcialmente en el envase -33~. Mas

concretamente, es el extremc cédnico =22~ del eliemento

-21- el que se introduce en el envase. Dicha
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introduccién parcial se interrumpe cuando es

desactivado el citade micro ~-25-. El1 elemento

~-21- permanece en dicha posicidén de introduccién
parcial porque la carrera del vastago asociado
-23- en el sentido -0- contrario al sentido -~L-

se halla subordinada al control del microinterrup-
tor -32-. El desplazamiento del plato -27~ en el
sentido ~L- sitia la pila -P- primero en coin-
cidencia con el elemento -21- y, después, con
ayuda del extremo -22- de dicho elemento -21-, I
en correspondencia con el extremo abierto -33a-e..."
(figura 5) del envase -33-. El desplazamiento 'E'
del plato -27- en el sentido -L- termina cuando,.,.’,
el correspondiente vastago -28a- activa el micrp .-,

-32-. En esta situacidén la pila -P- es posicionagda

completamente en el interior del envase -33-. e
Con la activacién del micro -32-, 1a"" """

centralita -14- activa los gatos -24- y -29-,

con lo que el elemento y el plato -27- asociados

son desplazados en el citado sentido ~-0-., La

activacidn del microinterruptor -31- permite

al dispositivo -20- accionar el jato -17- de ma-

nera gque el altimo sitda el plato -15- en la

correspondiente posicién extrema superior. La

activacién del microinterruptor -19- proporciona

el contrel para la activacién del gato -13~ con

lo que es posible el inicio de un nuevo ciclo

igual al precedente, lo que comporta la formacién
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de una pila -P- y la descarga de la misma en un

correspondiente envase -33-.

Se entiende que lo expuesto ha sido
descrito anicamente a titulo de ejemplo no limi-
tativo, por lo que podran introducirse modifica~
ciones de detalle sin que afecten a la solucidn

descrita y que se reivindica a continuacién.

§
T
3
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REIVINDICACIONES

Se reivindica como objeto del presente

modelo de utilidad, haciendo constar que a todos

los efectos pertinentes se invoca prioridad de

18.3.1380 correspondiente a la patente italiana
n? 3359 A/80.

1.- Dispositivo para la formacién de '°*-

una pila ordenada de objetos y para la descarga .:,

de la pila en un correspondiente envase, del :-,

tipo que comprende medios transportadores de

®
LK I

alimentacidén de objetos orientados por igual

hacia una estacién de formacié4n de una capa de ’
. [ 4

objetos asimismo orientados por igual y apro- e

«®%e oo
ximados, cuyc dispcsitivo comprende medos detegs', .’

tores que detectan una capa completamente formadg,
en dicha estacién, caracterizado por el hecho
de comprender: medios méviles, asociados a dicha

estacibén, que adoptan dos posiciones extremas,

respectivamente de soporte y de guia para los
objetos de¢ la capa en formacién y de desacopla-
miento de h capa por efecto de una fuerza
predeterminada sobre dichos medios dirigida

de arriba a abajo; un plato dec soporte,

dispuesto

debajo de dichos medios mbéviles y mévil verti-
calmente entre dos posicioney extrcmas, superior
e inferior, con una distancia entre si que es

maltiplo de la altura de dicha capa, cuya



10

15

20

25

posicién superrior queda situada inmediatamente
debajo de dichos medios méviles, en tanto que la
posicidén inferior queda coplanaria con la base

de una estacidén de llenado de un recipiente prevista

en una instalacidn asociada a dicho dispositivo,

cuyo plato esta destinado a recibir, en forma
intermitente, las capas que se forman en dicha
estacién de formacidn; al menos una prensa mévil

verticalmente y alternativamente entre dos posi- "r.,

ciones ciclicas extremas de reposo y de trabajo, ,.,
L ]
situadas a distancia entre si regulable, de cuyas’,

see *
posiciones la de reposo queda encima de la capa ,
L Y

en formacidn, mientras que la de trabajo queda *
debajo de la capa de apoyo definida por dichos "°***

medios méviles en su posicién de soporte y guia®? .

. * ..
de los objetos, cuya prensa es accionada por . {}
(X}

primeros medios de accionamiento sometidos al .
....

control de dichos medios detectores de una capa
terminada y es desactivada por dicﬁos primeros
medios de deteccién de la posicién inferior de
dicho plato de soporte; un elemento tubular de
guia, de seccidn rectangular, dispuesto entre el
citado plato de soporte y la estacién de llenado

de los envases y cuya pared inferior es coplanaria

con la base de dicha estacién de llenado, en tanto
que su seccibn no es inferior a la seccién vertical
de la pila de objctos soportada por dicho plato con

la pila en la posicibén inferior, cuyo elemento es
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mévil horizontalmente entre dos posiciones
extremas, una de reposo y otra de introduccién
parcial en dicho envase; medios empujadores mbdviles
horizontalmente, coaxialmente a dicho elemento de
guia, entre dos posiciones extremas, una de reposo
situada al lado de dicho plato en una zona opuesta
al elemento tubular de guia, y otra de introduc-

cidén de la pila de envases en el mencionado envase;

segzundos medios de accionamiento de dicho elemento,

tubular de guia, que, para el desplazamiento de

...
- - . P L
dicho elecmento desde la posicidon de reposo a la ..
® o
- T - >, L4
de introduccién parcial en el envase, estan °e
[
L )
somctidos al control de los primeros medios detecs

tores y a segundos medios detectores de deteccidyre..

del envase en la estacidén de llenado

. . g
Yy sometldosn:.'

para el desplazamiento a la inversa, a terceros:®S ..

medios detectores de detecciédn de la posicidn
veud,

de introduccidn de los citados medios empujadores;

terceros medios de accionamiento de dichos medios

empujadores que, para el desplazamicnto desde

la poesicidn de reposo hasta la de introduccidn

de los medios empujadores, cstan sometidos

a dichos primeros y scgundos medios detectores

y a cuartos medios detectores de deteccidédn de la

ausencia del citado elemento tubular de gufa en la po-

sicidn de reposo; cuartos medios de acciornamiento de d

cho plato de soporte que, para la elevacién del mismo,

estan sometidos a quintos medios detectores de deteocciédr
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de la posicidn de reposo de los citados medios

empujadores.

2.- Dispositivo, segln la reivindicacién
anterior, que comprende, en dicha estacién de for-

macion de una capa de objetos, dos paredes vertica-

les enfrentadas de guia para los objetos de la
capa en formacidén posicionadas paralelamente a la
direccién de alimentacidn de dichos medios trans-

portadores, caracterizado por el hecho de que
dichos medios mbéviles estin constituidos por al '

L]
menos dos elementos angulares dispuestos bilatera;f:
mente con respecto al sentido de avance de los .
]

objetos en la estacidén de formacidén y articulados

inferiormente a las correspondientes paredes

verticales sobre ejes paralelos a dicho sentido,.:::

cada uno de cuyos elementos angulares esti some=-"es"*

tido a la accidén de medios elasticos y asociado ceees

a un correspundiente tope que comporta, para el

ala superior de dicho elemento angular en coo-

peracién con dichos medios elésticos, una posi-

cién horizontal en la que el extremo de dicha

ala sobresale lateralmente con respecto a la

pared hacia el interior de la estacién de formacién.
3.- Dispositivo, segin la reivindicacién

1, caracterizado por el hecho de que el extremo del

elemento tubular de gufa dirigido hacia la estacién

de llenado de los envases estd configurado cénica~

mente
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4.- DISPOSITIVO PARA LA FORMACION DE UNA
PILA ORDENADA DE OBJETOS Y PARA SU DESCARGA EN
UN CORRESPONDIENTE ENVASE.

Consta la presente memoria descriptiva
de veintidos piginas mecanografiadas y dos lAminas
de dibujos.

Barcelona, 17 Marzo 1981

B.S.P. PACKAGING SYSTEMS di DOMENICO
PATTAROZZI & C. S.n.C.

pna.a

MANUEL DE RAFAEL
* PP QU VR

Firmado: M. Manresa



B S.P. PACKAGING SYSTEMS di
DOMENICO PATERAROZZI & C. S.n.c. DOS HOJAS (HOJA 1)

17 de Marzo de 1381

Escala: variable




ey PECPACKAGING SYSTEMS di

T n.c. DOS HOJAS (HOJA 2)
-

—A3
{2 g, .44b

FIG4

-1 g9

TSANNN

wa Ll A

183 — s
18

Escala: variable

Bartelona, 17 Marzo 12381




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



