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MEMORIA DESCRIPTIVA

El presente Modelo de Utilidad se refiere a un
dispositivo aplicable preferentemente a la alimentacidn ce
lineas de envasado, caracterizado porque dicha funcién
la realiza de tal manera que la pieza llega al puesto de
trabajo adecuadamente posicicnada para que pueda incorpo-
rarse al conjunto del envase de una forma 1légica, realizan
dose la seleccidn de la posicidn adecuada por .gravedad. |

Es bien conocido el importante auge que estéd te
niendo en los dltimos afios el desarrollo de lineas automa
tizadas de montaje o envasado de articulos de gran sé?i;,
gracias a las cuales es posible obtener importantes i:;‘:b‘éu_q
ciones de cualquiera gue sea el producto que en 2llas se
fabrica, sin que sea necesaria una importante aportacidh
de mano de obra, toda vez que las funciones del hombre,2n
este tipo de lineas son en general ruramente de control,
habiéndose substituido las operaciones manuales de monta-

je por midquinas alimentadoras o utillajes especialmente-.

diseflados, gue r-3l.zen de una forma mds rdpida y regular,
[ ] [ [ ]

L
las mismas operaciones que de una forma mondtona realizaba

previamente el hombre, sin que se produzca en el caso ac-
tual un descenso de ritmo de trabajo, debido a cansancio
0 rutina.

El alimentador-posicionador por gravedad, obJjeto
de la presente invencién, viene a resolver algunos de los
problemas espec{ficos que aparecen cuando se disefian 1ineas
automstizadas de gran produccidén, preferentemente en lo

que se refiere a la alimentacidén de cierto tipc de pilezeas.
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Las piezas a las que se aplicard el alimentador-
-posicicnador por gravedad, son variadas, aunque deben te
ner una serie ce caracteristicas que permitan la utiliza-
cién de este tipo de aparato.

Una de las piezas para las que de una forma mas
directa se ha pensado el zlimentador objeto de la presente
invencién, son las tapas para envases de productos pulve-
rulentos, las cuales al llegar a la linea de envasado pa-
ra introducirse en la misma, deben llegar posicionadas de

tal manera que la zona hueca de la tapa mire al envase, con

[ ]
el fin de que en una operacién posterior, se produzca‘ep}
e 8o

roscado o fijacidén por bayoneta o cualquier otro sistems
de ambas plezas, asegurandose de esta manera la perfecta

estanqueidad del conjunto, y

En un sistema normal de alimentacidén por tqQlwa,
las tapas irfan cayendo de una manera totalmente aleatoria

existiendo, en este caso, un cincuenta por cieato dg osi

bilidades de que la tapa se presente en la posicién oorrec

ta y un cincuenta por ciento 1légicamente, de que se presen

te en la posicidn inversa, la cual imposibilitaerfa real i-

zar la operacién de cerrado del envase.
Con el alimentador-posicionador por gravedad ob
jeto de la presente invencién, viene a eliminarse esta pro
blematica, toda vez que se asegura un perfecto posiciona-
miento de la tapa en el momerfo de llegar al lugar de en-
vasado.
Para conseguir tal finalidad el alimentador-po-

sicionador reivindicado se ha disefiado partiendo del prin
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cipio fisico bdsico de gue un cuerpo se aguanta tanto més
soBre una estrecha superficie cuanto mds dentro de ella
tenga el centro de gravedad, con 1o cual el par de vuelco
del elemento tenderi a apoyarlo contra la paréd, mientras
que si el centro de gravedad se halla en una zona muy ade
lantada, el par de vuelc. tenderd a que caiga del lugar
en e1 que se halla apoyado.

Indicado con claridad el principioc bdsico ele-
mental del alimentador reivindicade, gque no es mis que la
utilizacidén de la ley de la gravedad, resultard muy senci

1lo comprender la forma de trabajar del alimentador-pdsdi-

3 2 .
cionador objeto de la presente invencién. “. .

Para conseguir préicticamente tal finalidad se ha
diseflado un mecanismo consistente en dos cadenas que.se<ha
llan colocadas verticalmente y paralelas entre si, siemdo
comin el motor de traccidén de ambas y halldndose dispuesto

de tal manera que giren contf{nuamente siguiendo un circui-

L]

to cerrado, alrededor de dos ejes horizontales, paralelde

entre si que se hallan ubicados en los puntos mds disten-

tes de las mismas. .

Uniendo ambas cadenas y paralelas entre s{ a dis
tancias regulares, se han colocado una pluralidad de ba-
rras horiz: tales consistentes cada una de ellas en un pa
samanos.,

El conjunto de las cadenas se halla colcocado en
un plano que adopta una cierta inclinacidédn con respecto al
vertical propiamente dicho, existiendo en la parte poste-

rior de la cara vista de las cadenas una plancha metdlica
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gue se halla montada de tal manera que en la posicidén més
baja se halla ligeramente separada del pasamanos, mientras
que al ascender éste hacia el eje superior de giro de am-
bas cadenas, la distancia entre ambos se va reduciendo'hag

ta hacerse prédcticamente cero en la zona superior.

En el inicio del proceso se encuentra una tolva
en la cual se van introduciendo, por ejemplo, tapas reali
zadas en material plastico que adoptan forma cilindrica de
corta altura provista de una de las bases, mientras que la

otra se halla hueca para facilitar el enroscado al cuerpo

del envase. R

e %o
s 059

El pasamanos que emerge por la parte inferior :del
conjunto tenderid a coger un nimero indeterminado de tapas
las cuales se posicionardn, algunas con la parte hueca.¥ls

ta y las otras con la zona llena asimismo vista. e

En la posicidén més baja de la cadena, esta situa

cién serid perfectamente posible, por cuanto entre el pasa-

manos sobre el que se apoyan las citadas tapas y la p}gnr

cha que hace las veces de pared de fondo existe suficden-

L] L] [
20 0@

te anchura como para que se aguanten perfectamente todas,

y cada una de las tapas citadas, sea cual sea la posfcl3n
relativa que presenten, pero cuando vayan ascendiendo las
barras hacia la parte superior por efecto del motor que
actla sobre las mismas, la distancia entre el pasamanos y
la pared del fondo ird disminuyendo hasta hacerse prdactica
mente imperceptible, ocurriendo en cada uno de los distin-
tos momentos que separan la posicidén inicial de aquella

final en que se halla practicamente rozando la pared del
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fondo que las tapas colocadas con la parte llena hacia el
exterior tienen el centro de gravedad que fdcilmente queda
fuera del pasamanos, con lo cual el par de vuelco que se
produce es suficiente para hacerlas caer, mientras que

5. aquéllas que se hallian correctamente colocadas, es decir
su zona hueca visible por la parte anterior, ascienden tran
quilamente por el aparato alimentador y se hallan por tan-
to, todas las que ascienden por el mismo, adecuadamente poO
sicionadss.

10. En una segunda operacidén deben enviarse cada una
de dichas tapas al utillaje de envesado, para 1lo cuat'éj
llegar a una cierta altura, en la cual las tiras de iégés
encaran un orificio lateral del conjunto del mecanismo,ori
ficio que lo pone en comunicacidn con un tubo que enviata

15. las tapas a la zona de envasado, existe en esta zona ,piLra
pequefia cadena situada en una posicidén sensiblemente per-
pendicular a la anterior, aunque asimismo ligeramente ipcli

nada hacia arriba, cadena gque es portadora de sendos-pgdps

metalicos, perpendiculares a la misma y de alturas adecua-

apoe
20, das, situados en la: posiciones mas separadas entre a{ que

permita dicha cadena.
La segunda cadena descrita se hallard unida al
motor de accionamiento del mecanismo posicionador mediante
otra cadena de transmisidn,razén ésta que permitird una co
25. rrecta graduacidén de velccidades entre ambos.
En el momento en que las tapas que son ascendi-
das por el mecanismo alimentador y el posicionador llegan

a la altura adecuada, uno de 1:3 dos dedos que presenta el
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mecanismo expulser choca contra la tapa situada en ia po-
sicidén mias lejana respeéto al orificio de salida y la va
empujando hacia dicho agujero en su movimiento hacia ade-
lante, gracias a lo cual dicha tapa empujard a la situada
inmediatamente delante de ella, ésta a la siguiente, y asi
sucesivamente, siendo todas las tapas de una misma fila

empujadas hacia el orificio por el citado dedo el cual,al
hallarse unido a una cadena tolocada inclinada con respec
tc a los pasamanos, se ird poco a poco separando vertical
mente de~1a tapa contra la que se halla apoyada nasta que

deje de hacer presidén sobre ella, momento que coinciQ}ré

con el de caida de la tapa hacia e™ siguiente puestd de

la linea de montaje ¢ envasadv.

En el momento que ocurra lafsituacién descrjita.
en el parrafo anterior, el siguiente dedo mecdnico emerge
ra ya por el extremo mids lejano del orificio de salida de

las tapes y empezara a empujar a la linea siguiente, reg-

s gee o

lizdndose esta overacién de forma continua, sin solucdén,
* @

]
® 50

de continuidad y asegurando de esta manera una regular.ali

mentacidn al puesto de envasado que permitird consegujir .

una produccidn regular y en la cantidad adecuada.
Para facilitar 1a explicacidér, se accmpafia a la

presente memoria unos dibujus en los que se ha representa

do, a titulo de ejemplo iluscrative y no limitativo, un

caso de realizacién de un alimentador-posicionador por gra

vedad, segin los principios de las reivindicaciones.
En los dibtujos:

La figura 1 presenta una vista en alzado, del
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alimentador-posicionador por gravedad objeto de la presen
te invencidn.

En cuanto a la figura 2 es de ver en la misma
una vista en perfil, rarcialmente seccionada, del citado
dispositivo.

Tal y como es posible deducir de la indicada ho
3ja de dibujos, el alimentador-posicionador por gravedad
objeto de la preserite invencidén se halla Constituido por
dos cadenas continuas -1- y -2-, paralelamente dispuestas,

amtas cerradas, que pueden girar alrededor de dos ejes -3-
[ ]

. . . ” . . - ..,
y -4- situados en posicidn superior e inferior respeetzfg
> s

. . 5 * .
mente, estando el corjunto de la cadena accionado por.aun

motor exterior =5-,

Unidas a las citadas cadenas se encuentran -une-
pluralidad de pasamanos horizontales -6-, dispuestos .en’
toda 1la longitud de las mismas; paralelos entre si y a in
térvalos iguales, mientras que en la parte posterior degcla
cadena se encuentra una chapa metdlica -7- que la cubte°:
enteramente y que se halla dispuesta en una posiciédn pqi.

que en la parte mds baja del recorrido de la cadena, o=

»
. ee

pasamanos -6~ descritos se hallan separados a una distan-
cia, mds o menos importante, de la citada chapa -7-, mien
tras que en la tapa superior préacticemente se rozan.

Las pilezas que se desean alimentar con el meca-
nismo reivindicado, por ejemplo tapas, se iréan dejando caer
en el interior de una telva -8-, siendo recogidas cada una

de dichas piezas -9- por el pasamanos horizontal -6- que

en aquél momento emerge de la parte inferior, pudiendo que
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dar las citadas piezas, bien en una posicidén tal como =10-

o tal como -11l-,

En una parte préxima a la zona superior del dis-
positivo y horizontalmente alineada con el tubo de salida
de las piezas -12- que las envia la préxima estacién de 1a
linea, se encuentra otra cadena -13-, colocada en posicién
ligeramente inclinada que puede girar alrededor de los
ejes -l4- y «15-, uno de los cuales es el motor y se halla
unido mediante otra cadena -16- a uno de 10s ejes de las

cadenas del posicionador, merced a lo cual existe una pro-

* [ ]
porcionalidad entre las velccidades de ambas. . %est

Unidos a la cadena -13- citada, aparecen dbg ¢e-
dos metdlicos -16-, que se encuentran en las posiciones mds

alejadas entre si y colocados fijos a la cadena y perpeh-

diculares a la misma. LS

Para comprender la forma de trabajar del alimen-

tador-posicionador gue se describe en la presente memoria,

utilizaremos, para una mejor comprensién del proceso, ias
[

numerales indicados en los parrafos anteriores.

LA ]
¢« 0 @
sao s

Las tapas -9- que existen en la tolva -8- son.,

recogidas por el pasamanos -6- situado en la parte mds in-
ferior cuando se pone en marcha el proceso y entonces las
citadas tapas -9~ van ascendiendo, apoyadas en el indicado
pasamanos, bien en la posicidn -10- o en la -1l-.

El indicado pasamanos al subir va convergiendo
cada vez en la placa metdlica de fondo ~-7-, gracias a lo
cual las tapas que han quedado colocadas en la posicién

-10-, tienen su centro de gravedad situado en una posicidn
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separada de la pared del fondo, por lo que en el momento
en que la distancia entre el pasamanos -6- y la citada pa
red -7-, es tal que el centro de gravedad queda fuera del
pasamanos, las tapas van cayendo y, al llegar a la altura
adecuada del dispositivo, quedan uUnicamente apoyadas en
los pasamanos, tapas colocadas en la posicién -11-, con 1lo
cual hemos posicionado perfectamente las tapas o elemen-
tos semejantes, dejédndolas adecuadamente colocadas para

ser utilizadas en el préximo puesto de la 1linea automati-

zada.

En el instante en que las tapas o elementogfaimi

lares situados en posicidén -11-, llegan a una alturaiéﬁé
se encara con la salida -12- del alimentador, son empuja-
das hac*a la misma mediante los dedos -17- que se hallah
unideos a la cadena -13-, cadena que se halla relacionad®
de la forma necesaria con uno de los ejes, en este caso el
-3-, de las cadenas principales, gracias a los cuales la

velocidad relativa entre ambas es la necesaria para logﬂar
. .

‘oo
una perfecta correlacidén de movimientos, de tal manereas.que

las tapas -9- colocadas en posicién -11- que son emp%gadgs
por los dedos -17-, son exactamente dirigidas hacia éf'é;v
bo de salida -12- que las enviard al puesto siguiente de
la linea automatizada, asegurdndose una fiabilidad précti-
camente del cien por cien en el mecanismo de alimentacidn
y posicicnado por gravedad, lo que demuestra y Jjustifica

las importantes ventajas de la utilizacidén de este dispo-

sitivo en las lfineas de automatizado de montaje y/o envasa

de.
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Todo cuanto no afecte, altere,cambie o modifique
la esencia del alimentador-posicionador por gravedad des-

crito, serd variable a los efectos del actual Modelo.
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N OTA.

Se reivindica como objeto de este registro por
Modelo de Utilidad:

l.- Alimentador-posicionador por gravedad, carac
terizado por hallarse constituido por dos cadenas transpor
tadoras dispuestas segin un plano inclinado ligeramente
respecto a la vertical y paralelas entre si, que son accio
nadas mediante ub motor comin que mueve a uneje de los dos,
alrededor de los cuales se mueven al unisono ambas cadenas,
las cuales se hallan relacionadas entre si mediante pasama
nos de poca anchura, paralelos horizontalmente y sepﬁf;éas
entre s{ a distancias iguales, existiendo por la pariéﬁBQ§
terior de la cara anterior del dispositivo una plancha me-
tdlica y poseyendo ademds el dispositivo un mecanismo, d&
expulsidn de las piezas alimentadas y posicionadas. , ,.

2.- Alimentador-posicionador por gravedad, segin
la reivindicacidn primera, caracterizado porque la chapa

que se halla colocada por detras de los pasamanos en .eis,

momento en que estos circulan por la cara anterior del.,ali

san®

mentador, se halla dispuesta de tal manera que la separa-
cidn entre los pasamanos y la citada chapa va dismind{gﬁ:
dn desde la parte inferior a la superior.

3.- Alimentador-posicionador por gravedad, segin
la reivindicacidn primera, caracterizado porque el mecanisg
mo de expulsidén se halla constitufido por una cadena dis-
puesta formando un ligero dngulo inclinado con respectc a

la horizontal, cadena que es movida por un elemento de re

lacidn, asimismo cadena, que 1o une a uno de los ejes de
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las cadenas principales, 10 que asegura una correlacién de
movimientos entre ambas, halldndose unides a la citada ca-
dena de expulsidn sendos dedos metalicos situados en la
posicién mds lejana entre si, cada uno de los cuales se ha
1la colocado perpendicularmente a la citada cadena lo que
facilita que er 21 momento que las piezas a alimentar, apo
yadas en la parte superior de cada uno de los pasamanos y
debidamente posicionadas, llegan a una altura que se halla
enfrentada con la boca de salida del alimentador, uno de
los dedos mecanicos las recoge y empuja hacia el orificio

de salida y, al hallarse en posicidn inclinada la caQEné

¢ o8

a la que se hallan unidos los citados dedos mecdnico},*es
tos dejan en un punto de su recorrido de hallarse en coil-
tacto con las citadas piezas, momento que coincide cgqp,la
caida de las mismas en el interior del orificio adecuade,
para a continuacién realizar la misma operacién el restan-

te dedo mecdnico con la siguiente If{nea de elementos a ali

U T

mentar. .« o8,

6 *
.
LR X

Sean cuales fueren las circunstancias que congu-
s & &

rran en la esencialidad del Modelo de Utilidad, defiﬁéax.
en las anteriores reivindicaciones, cuyo objeto es: e
4,- "ALITMENTADOR~POSICIONADOR POR GRAVEDAD".
Consta la presente memoria de trece hojas folia=-
das, mecanografiadas por una sola cara y de los dibujos
unidos a la misma.
Barcelona, {g NOV. 1982
P.A. de RODANT, S.A.,

LU'S DUIANLUEY,
P ps ‘;/3\
yé2§f.4ég;:f
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