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El presente modelo de utilidad se refiere a una
ventosa de presién y manipulacibén de pequefios objetos deli+

cados como, por ejemplo, pero no exclusivamente, bombones

de chocolate que haya que trasladar, por ejemplo, rapidas
mente desde su molde hasta una caja de colocacibn con:viéL
tas a su envasado automitico. Para ello, se utiliza una o
varias ventosas montadas en el extremo de un brazo de‘fOSbt
o manipulador industrial que se desplaza con gran rapidez.
La ventosa, del tipo de cono flexible y eldstico de pre-

sién, agarra el objeto por succidn al estar conectada A .un

conducto de aspiracidn que lleva el propio robot. et

El problema de manipulacién y presidn de pequer,

nos objetos delicados de confiteria, como los bombones, de

pequenos objetos del sector alimentacibn en general, pero

igualmente de otros sectores (farmacia por ejemplo) es tan-

to m&s dificil de resolver cuantc que la ventosa debe cum-

plir con cierto nGmero de requisitos, que son:

- una presibn suave que no implique ninglGn deterioro del
objeto delicado;

- la adaptabilidad de la ventosa a diferentes formas geome-
tricas del bomb6n (cilindrica, prismatica, ovoide, esfé-

rica, prismitica de aristas vivas o redondeadas, superfi-

cies lisas o ranuras o presentando rugosidades regulares o

no seg@n los dibujos o inclusiones en la superficie del -

bombén) ;
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- estabilidad de la presi6n o del asido para ao soltar -
prenda a pesar de la gran velocidad de funcionamiento -

del robot y de las vibraciones que pueden resultar de -

ello en la extremidad de la muneca del robot. La estaB;iir

dad de agarre debe ser a su vez posicional para conservar®
la posicidén y las orientaciones de prasidn desde el agarre
del bombon hasta el momento en que se suelta y durante"n:a::
nipulaciones reiteradas, lo que implica cierta rigidez'Eé'
prasidn a pesar de la flexibilidad anteriormente citada:;

- la compatibilidad de los materiales que constituyen 1ase

ventosa con los pequenos objetos de confiteria, en eL,;J

sentido quimico y desde el punto de vista de la legiéxé%

cién de los productos alimenticios. v

Se conocen ventosas de presiéh de pequenos obje-
tos delicados de confiteria que incluyen un cuerpo cilin-
drico que tiene un extremo, llevado por un aparato de ma-
nipulacién o manipulador o mufieca de robot, empalmado a
un tubo de vacio, y cuyo otro extremo va ensanchindose -~
en forma de trompeta o de cono flexible de prasién, Tales
ventosas se realizan con un material flexible y deformable.
La extremidad ensanchada o cono de prensibén presenta el -
inconveniente de s6lo poder aplicarse sobre superficies
planas, lo que ilustra la patente FR-A-2 126 174.

El presente modelo, tiene por objeto una ventosa

de prasibn de pequeifios obtejos delicados, en particular de
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| y eldstico, como un elastSmero alimentario, se caracterizas

confiteria, que satisface todos los requisitos anterior-
mente senalados y gque, en particular, se adaptaglas nume-

rosas y diversas formas de bombones asi como a las diferen-
L] *®
o @

tes superficies de los mismos, lisas o con sinuosidade€s,

relieves de formas y disposiciones regulares geométricds

O no.

La ventosa dbjeto del modelo, del tipo que in-
cluye un cuerpo cilindrico susceptible de fijarse por ﬁHJ'
extremo a un manipulador industrial o robot y de empalmar-
se a un tubo de vacio, que incluye en otro extremo un éoﬂb

de presibén, y del tipo realizado con un material flexibld .

en gue el cono de praeibén en la parte inferior del cue O?E
de la ventosa de silicona estd revestido interiormente -
con una camisa acampanada fina y flexible de l&tex que se
prolonga sensiblemente por debajo del cono de presifn.

Otras caracteristicas y ventajas del modelo -
irdn apareciendo en el transcurso de la descripcibén que -
viene a continuacibn.

En el dibujo en anexo, acompafiado unicamente a
tftulo de ejemplo.

La figura 1 es una vista esquemdtica en planta
de una instalacidn de manipulacién de bombones que utiliza

el prensor entre una salida de miquina que fabrica dichos

bombones y un transportador de cajas donde deben colocarse
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los bombones.
La figura 2 es una vista de detalle a gran es-

cala del prensor o de la ventosa objeto con semi-elevarar,

cién y semi-seccibn meridiana.

La figura 3 es una vista medio en elevacién, -
medio en seccidn meridiana de una parte de prensor durante

el moldeado con una insercidn de moldeado.

-
r~e%en

La figura 4 es una vista correspondiente a la
figura 2, del prensor o ventosa cuando est8 asiendo un -

4

pequenic objeto de forma cualquiera y deformada por la su-*

.e
o 3

ccidén. “ener

Y la figura 5 es una vista en perspectiva a:{fé}
yor escala del prensor o ventosa en el momento en que é%gga
agarrando un pequefio objeto acanalado.
Segin el ejemplo de ejecucidén de la figura 1,
el prensor o ventosa se utiliza en una instalacibén de mani-
pulacién de bombones C 0 golosinas de chocolate, entre una
salida S§ de mdquina da moldear dichos bombones C, que in-
cluye por ejemplo varias rampas paralelas de evacuacifn de
los bombones C, y un transportador T de cajas B que llenar
de dichos chocolates C.

La ventosa o prensor no representada(o) en la
figura 1 queda montada(o) en la mufieca P de un robot arti-

culado A (o manipulador o aparato de manipulaci6n)mque in-

cluye unos brazos articulados 1 sobre un pivote 2 central
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y una articulacién 3. La muneca P, de eje XX, puede arti-

cularse a su vez de manera conocida y no representada. La

muneca P queda empalmada a una fuente de aspiracidn nQ re-
a & -

presentada, mediante un conducto de aspiracidn 4. *

De manera mis detallada (figura 2), la muiiecd’
P de eje XX, que tiene por ejemplo la forma de un cubo -

[ ]
vee .8

hueco cilindrico de brida interna 5, recibe un casquillo

o manguito tubular metdlico roscado 6 de empalme de la'r"
ventosa V de la invencifn a la mufieca P. El manguito met&-
lico 6 incluye una brida 7 fijable sobre la brida 5 de" 13"

muficca P y un 6rgano de empalme, por ejemplo una brida §),..

" Se

al conducto de aspiracidn 4 provisto de la correspondienig’

brida. < o

(X
P
ve® o

La ventosa V tiene, de modo conocido, una forma
general exterior cilindrica de revolucidn de eje XX en 9,
angosta en su parte inferior en una garganta 10 circular,
de flancos troncocbébnicos, de conicidad inversa, una que -
converge hacia el ~je XX, la otra que diverge a partir del
eje XX. La parte inferior de la ventosa V situada debajo
de la garganta 10 y que diverge a partir del eje XX, se -
llama cono 11 centrador o cono de prensibén. Se conoce en
si la parte de ventosa V constituida por el cuerpo cilin-
drico 9, la garganta 10 y el cono 11, de la misma manera
que se conoce la realizacibdn de dicho cuerpo 9, 10, 11 con

un material flexible y eldstico, como por ejemplo un caucho




10

20

25

de silicona de dureza 18° Shore A. Asi, dicho cuerpo fle-
xible es a su vez deformable como se veri mas adelante.

De conformidad con el modelo, el cuerpo 9, L1.Q,.,
e " )

v, %
11 de la ventosa V, que es hueco, incluye una superficisg,.
*

* L]
interna compleja de revolucidn obtenida por moldeo y cons-
tituida por los siguientes detalles particulares, de arri-

[
cfReds

ba abajo, es decir desde el corte superior plano del cuer-

-

~e*en

po cilindrico 9 destinado a aplicarse contra la brida 7

del manguitc o casquillo metflico 6 hacia el cono inferior

-~

\-..‘
11: *

En el interior del cuerpo cilindrico 9 propiahénk

dicho, la pared, igualmente de forma general cilindricd;l.
incluye unas protuberancias internas circulares de eje‘ﬁf;a
de perfil en forma de media luna 12, por ejemplo dos en -

total. Las protuberancias 12 aseguran la fijacibn en trans-
lacidén del cuerpo 9 con relacidn a una insercidn metflica
23 descrita mis adelante. Entre protuberancias 12 estén

previstas unas acanaladuras o ranuras 13 paralelas al eje
XX, haciendo en cierto modo de puentes entre las protube-
rancias anulares internas 12 y espaciadas entre si. Las ra-
nuras o acanaladuras 13, por ejemplo unas cuatro en total,
se distribuyen regularmente alrededor del eje XX. Las aca-
naladuras 13 aseguran la fijacién en rotacidn del cuerpo 9

con relaciébn a la insercibén meté&lica 23 descrita méds ade~

lante. Debajo de la protuberancia anular interna 12, que
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configura un estrechamiento de la cavidad del cuerpo 9,
se encuentra una clmara cilindrocénica 14 que corresponde

a la vez a la parte inferior cilindrica 9 y al flanco &=,

nico convergente de la garganta 10. Se obtiene esa cav}dag

de ventosa y por moldeo mediante una insercidn tubular de
moldeo 15, metdlica, o nicleo, cuyas formas exteriores -

[
LN I P

corresponden a las formas interiores de la cavidad de cuer-
“s"an

po 9, 10, 11 que obtener, y cuya pared interna queda rosca-

da en 16 para fijarse por enroscado sobre una herramienta

de moldeo no representada. La insercibén de moldeo 15 tiene

-0
s *

una forma general tubular de eje XX. “ee,t

Ademds, la parte inferior 10, 11 de 1la ventos.a:'::!
de flancos troncocédnicos y de cono 11, incluye una caviﬁqaa
interna bic6nica de parte 17 que converge hacia abajo, ha-
cia el eje XX, y de parte troncocbnica 18 que diverge ha-
cia abajo a partir del eje XX. Esta cavidad interna bicéni-
ca 17, 18 presenta asf una arista 19 interna circular de -
retencidn del 6rgano prcnsor propiamente dicho de la ven-
tosa V.

De conformidad con el modelo, el 6rgano prensor
propiamente dicho de la ventosa V es una fina camisa acam-
pada 20 de material flexible y compatible con los produc-
tos alimenticios, como el latex natural. El espesor de la

camisa 20 es sensiblemente inferior al del cuerpo cilindri-

co 9 y del cono 11. Se aplica la camisa fina 20 contra la
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pared interna de la cavidad bic6nica 17-18 de la parte in-
ferior del cuerpo de ventosa 9, 10, 11 de silicona. Duran-

te la fase de moldeado del cuerpo 9, la camisa fina 2G,--,

e,

viene a adherirse a dicha cavidad bicénica. El encoladqu.
de la camisa 20 de l4tex sobre la pared interna de sil?éoﬁa
de la cavidad bicdnica 17-18 se efectia previa aposicidn .
en la camisa 20 de una pelicula adhesiva, por ejemplo HK"

-~

producto adhesivo llamado "RHODORSIL primaire MB" vendido’"

por Rhone-Poulenc, siendo la denominacidn "RHODORSIL" una

[ ]
marca registrada por "RHONE-POULENC-INDUSTRIE". Reviste

[
. -
se "

interiormente el cono 11. *

& swe

Si se compara la camisa 20 a una prenda femenijia,
la falda, dicha camisa 20 o falda tiene una talla estreéqg;
que se aplica sobre la arista 19 de la cavidad bicénica 17,
18, y un corpifio que se aplica sobre la pared 17 que con-
verge hacia el eje XX. La falda o camisa 20 propiamente -
dicha se adhiere a la parte inferior Z2ivergente 18 de la
cavidad bicbénica y se prolonga sensiblemente por debajo
del cono centrador 11 para poder deformarse libremente por
debajo de dicho cono 11, con vistas a aplicarse en los -
objetos que asir no sblo segfin un cfrculo de contacto 21,
aue es la base grande inferior de la falda troncocbnica,
sino también segin la parte mayor de la pared interna 22
situada por debajo del cono centrador 11.

Después de quitar (desmoldeo) la insercibn de -
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moldeo 15, lo que puede efectuarse al deformar pura y -

simplemente el cuerpo flexible 9, 10, 11 de silicona, se

introduce en la cavidad del cuerpo 9 una insercién metd-,
[ S

lica 23, llamada de utilizacibn, que tiene la misma foréé,

] ;. -

® .
que la insercidn de moldeo 15, y que tiene, por consiguien-

te, la forma general de un casquillo tubular interiormente

A u’"c
roscado, pero gque no incluye ninguna forma de nicleo co-

rrespondiente a la protuberancia inferior 12 y a la céﬁéfﬁ
cilindrocdnica 14, para dejar toda su libertad y flexibi-
lidad al cuerpo 9, 10, 11 de elastSmero, por 1lo menos &

LR J
su parte inferior. Por consiguiente la protuberancia su:?.e

perior 12 y las acanaladuras 13 se adaptan a unas forméé{}
conjugadas exteriores de la insercifn de utilizacién 2355;:
La insercidn de utilizacidn 23 sirve para unir el cuerpo
flexible y eldstico 9, 10, 11 de la ventosa al manguito o
casquillo roscado 6. El cuerpo flexible y elfstico 9,10,11
queda literalmente anclado sobre la insercibén de utiliza-
cién 23, por las protuberancias 12 y las acanaladuras 13,
de modo que resulta solidario de la misma en translacién y
rotacién. La insercibn de utilizacién 23, que aflora el -
corte de extremidad superior del cuerpo cilindrico 9, se
enrosca al casquillo o manguito roscado 6 cuyo extremo in-
ferior desemboca asi en la garganta practicada por la pro-

tuberancia interna inferior 12 y en la clmara cilindrocénic

14. Podré asi ejercerse la aspiracién a partir del conducto
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4 yv de la cavidad del casquillo o manguito roscado 6 hasta

el interior de la camisa flexible 20.

FUNCIONAMIENTO (figuras 1-2 y 4) e
Se trata de agarrar un pequefio objeto delicad® .C

de forma cualquiera y de volumen susceptible de poder aga-
rrarse entre el dedo pulgar y el dedo indice de la mano, de

hombre, por ejemplo un bombdn (figura 4).

Mediante el robot A, se acerca la ventosa V a@E:J
no bajo depresién al objeto C que asir, y se aplica la ca-

misa de latex 20 sobre el objeto C de tal modo que se adhi-

L

[ ) «®

ere al maximo de superficie del mismo. .:..
* L] -

Luego se admite una depresién en la cavidad de’

la ventosa V por el conducto de aspiraci6n 4 y el mandhi%é
o casquillo 6.

La camisa fina y flexible 20 viene entonces a
aplicarse m&s estrechamente contra la superficie irregular
del objeto C. Se amolda a los menores salientes, a las -
menores aristas, protuberancias y excrescencias, a los -
menores huecos, replieques y sinuosidades a los que adhiera
fuertemente por depresién, mientras que, por el hech~ de
esa misma depresidn, la parte inferior del cuerpo ¢ilindri
co 9 de la ventosa V se deforma, se encoge, acercdndose el
cono 11 a la insercibn rigida de utilizacibn 23 y al casqui
llo 6 de trafda del vaclfo. La parte superior del cono cilfn

drico flexible 9 que envuelve la inserci6n rfgida de utili-
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zacidn 23 no se deforma, al encontrarse soportada por di-

cha insercidn rigida 23 (ilustracibdn cen trazo macizo en

la figura 4, en comparacién con la forma normal al repesqQ,
« %o

antes de la deformacién, en la figura 2). <.

La perfecta deformabilidad de la camisa 2?0 y la

deformabilidad de la parte inferior del cuerpo 9 de la_ -.

ventosa asequran el acto de prensidn de un objeto C o C_,

incluso frigil. Sin embargo, previa deformacidén del cuerpo
9 de la ventosa V y de la camisa 20, bajo la accidn de la

depresidn al salir el objeto C, el conjunto ventosa v'der

objeto C o C, pasa a ser rigido. Teeee

Una vez agarrado asi por depresién o succién.o.
mediante la ventosa V, el objeto C es transportable, ﬁéé?;
medio del robot A por ejemplo, entre una salida S de méa-
quina de fabricar los objetos C y una caja B en la que -
deben colocarse los objetos C, como se ilustra en la figu-
ra 1.

Para soltar el objeto C, el proceso se efectfia
a la inversa. Se interrumpe de repente la admisién de va-
cio por el conducto 4 y el casquillo 6 y se vuelve a admi-
tir aire filtrado y seco en la cavidad de la ventosa V. Se
dice que se ha roto el vacfo. El aire gue sustituye el va-
cfo ocupa rapidamente el interior de la ventosa V, se in-

serta entre la camisa 20 y el objeto C, aparta asi la cami-

sa 20 del objeto C, se expande en el interior de la parte
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inferior del cuerpo 9 y expande dicha parte inferior del
cuerpo 5 que recupera su forma normal (ilustrada en la -

figura 2). La camisa 20, que permanece aplicada contrgue;

objeto C, ya no se adhiere al mismo. S8lo queda alejazi iz

ventosa del objeto C por medio del robot A para asir otro

objeto C. ,

La figura 5 ilustra la adherencia por el vacio.

de la camisa 20 de la ventosa sobre un objeto C1 de forma

diferente: la forma es cilindrica en 24 e incluye cierto

nimero de burletes o acanaladuras anulares 25. Se ve que 13

camisa 20 forma pliegues al amoldarse a la forma de los*Y
burletes anulares 25 al mismo tiempo que se aplica contéa'l

superficie exterior del objeto C1 seglin una porcidn de‘.s .

superficie en forma de calota cilindrica.

VENTAJAS:

Merced al cono 11 de elastémero y a la deforma-
bilidad de la parte inferior del cuerpo 9 de elastdmero,
y merced a la camisa 20 de l&tex, una presidn suave, que
no produce deterioros del objeto agarrado, queda asegurada
nor la ventosa V.

Merced a la perfecta deformabilidad de la camisa
fina y flexible de l&tex 20, y merced a la deformabilidad
del cono 11 y de la parte inferior del cuerpo cilindrico 9,

la ventosa V se adapta a diferentes formas geométricas del

objeto que agarra, como se ilustra en las figuras 4 y 5. Se
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concibe que la ventosa puede adaptarse a otras formas: -

prism&tica de aristas vivas o redondeadas, ovoide, esféri-

ca, superficies lisas o ranuradas o que presentan rugeosidat

> - > > o Qo
des regqulares o no; segiin los dibujos o inclusiones en la

superficie del bombb6n a asir. La camisa fina 20 puede has-

ta aplicarse sobre objetos a contra-incidencias asi es_ co-

mo puede amoldarse a las circunvoluciones de las nueces..

Merced a la rigidez de prensidn conseguida por

el conjunto monobloque ventosa V/objeto C o C. cuando la,

1 Seoee

ventosa V se encuentra bajo depresidn, se obtiene una per-

fecta estabilidad de la prensidn o agarre que permite nes*

soltar prenda a pesar de la gran velocidad de funcionémééh-
to del robot y de las vibraciones que pueden resultar %¢?§
ello en el extremo de la muneca P del robot A. Esta estabi-
lidad de prensibén permite conservar la posicién y las -

orientaciones de agarre del objeto C o C1 con relacién a
la mufeca P del robot A, desde el momento en gue se agarra

hasta el momento en que se suelta y en el transcurso de -

las reiteradas manipulaciones.

Merced a la realizacibén de la camisa fina y -
flexible 20 de l&tex, la ventosa V goza de una perfecta -
compatibilidad con los pequefios objetos de confiterfa a -
asir, en el sentido quimico de la palabra y desde el punto

de vista de la legislacién sobre los productos alimenticios

N 0 T A
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En resumen, la presente solicitud recaera sobre

las siguientes:

.
P LU I I

y L ®eiee

®eas o

..
oo’
® se0
ee®oe

e L] et e
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REIVINDICACIONES
1.- Ventosa de prepidn y manipulacidn de pe-

quenos objetos delicados, caracterizada porque siende =,

del tipo que incluye un cuerpo cilindrico susceptible «de

fijarse por un extremo a un manipulador industrial o ro-

bot y de empalmarse a un tuko de vacio y que incluye en

otro extremo un cono de prensidn, y del tipo realizado -

con un material flexible y eldstico, como un elastdmero

alimenticio, ¥y que 21 cono de prensidn queda revestido y

prolongado en su parte inferior ensanchada por una camisa

flexible o falda acampanada, se caracteriza igualmenﬁé.'

en que el cono de prensidn de elidstomero en la parte’, ih’
ferior deformable del cuerpo cilindrico de 1la ventosi.gé
solicona, queda revestido interiormente por una camisa o
falda acampanada fina de litex.

2.- Ventosa de prersidn y manipulacidn de pe-
quefios objetos delicados, segiin la reivindicacidn 1, ca-
racterizada pdrque el cuerpe hueco incluye interiormente
una insercidn metdlica tubular con insertacidn de utiliza
cidn es decir de empalme del cuerpo de la ventosa con un
tubo de aspiracidn trafdo hasta la mufieca de un robot en
la gque se monta la ventosa, incluye la irsercidn metdlica
a su vez, una insercidn de moldeo o nicleo cuyas formas
exteriores sirven para obtener unas formas interiores de

la cavidad del cuerpo de la ventosa.
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3.- Ventosa de prasidn y manipulacidén de pe-
quefios objetos delicados, segin las reivindicaciones an-

teriores, caracterizada porque las inserciones metdljgas
L ]

tubulares empleadas por turno, una para el moldeado de’ ‘Ia

cavidad del cuerpo y la otra para el empalme de dicho

cuerpo al tubo de aspiracidn, presentan unas formas y -,

dimensiones exteriores idénticas v conjugadas de las for-

mas interiores de la cavidad del cuerpo.

4.- Ventosa de prasidn y manipulacidén Ce pe:
.l....
gquefios objetos delicados., segiin las reivindicaciones an-
LR J
L] .l

teriores, caracterizada porque el cuerpo tubular de 154 °

ventosa incluye interiormente y en su parte cilindricazt
unos burletes anulares coaxiales de perfil en media ;#;E
espaciados uno del otro‘que-forman unas estrangulaciones
de la cavidad y, entre ambos burletes, unas acanaladuras
longitudinales regularmente distribuidas alrededor del
eje de revolucidn del cuerpo cilindrico que hacen de
puentes entre los burletes o protuberéncias.

5.- Ventosa de presidn y manipulacidn de pe-
quefios objetos delicados, segiin las reivindicaciones an
teriores, c;racterizada porque la camisa o falda tiene
un espesor sensiblemente inferior al del cono de prensidn.

6.- Ventosa de presidn y manipulacidn de pe

quefios objetos delicados segin las reivindicaciones an-

teriores, caracterizada porque la falda o camisa presenta
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una forma bicdbnica que se amolda a la cavidad bicdnica

de la parte inferior del cuerpo y del cono.

7.- Ventosa de presidn y manipulacidn de pe--,
FE]

» b

quenios objetos delicados, segin las reivindicaciones.anr-

teriores, caracterizada porque la cavidad bicénica de 1la

parte inferior del cilindro y del cono incluye una parte

dque converge hacia sajo, hacia el eje de la ventosa, y

una parte conica que diverge hacia abajo, a partir del
eje de la ventosa, uniéndose ambas partes segin una aris-

[ ]
- » L) 3 ."--
ta interna circular de retencidn de la camisa o falda.

8.- VENTOSA DE PRENSION Y MANIPULACION DE PHe.-

QUEROS OBJETOS DELICADOS. LS

Segin se describe en la presente memoria d%§}:
criptiva que consta de dieciocho hojas escritas a maquina
por una sola de sus caras y dibujos.

Madrid, g% y-u

Francisco Javier Plaza
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