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PATENTE
DE
INVENCION

a favor de Don Bruno CORALIL, de nacionalidad italiana,
residente en Carobbio degli Angeli (Bergamo, Italia),

via Bolgare, 10, por "MECANISMO TRANSFERIDOR DE TESTE-
RAS DE CAJAS DE EMBALAJE EN MOVIMIENTO ENTRE DOS PLA-

NOS DE AVANCE",

"

. MEMORIA DESCRIPTIVA
la presente invencidn ti.ene por objeto un me-~
canismo apto para transferir testeras de cajas de emba-
laje en movimiento desde un primer plano hasta un'segup—
do planb-de avance, particﬁlarmente pars instalaciones
de fabricacidén automdtica de tales cajas.
Es sabido que la produccion de las cajas de
embalaje para asrticulos horiofruticolas comprende la eje;
cucién de un cierto nimero de fases de trabajo en las

cuales son hechas paso & paso las testeras, los flancos

- ¥ ol fondo de la caja, después de lo cual ha de tener
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lugar el montaje de tales elementos para lleger o la es-

tructura definitive de la caja. Todas estas operaciones

son realizadas de manera mas o menos automatizada, pero
el ciclo completo de fabricacidn requiere frecuentes in-
tervenciones manuales en el paso de una fase operativa

a la otra. Por otra parte, el solicitante ha puesto a
punto un procedimiento, que ha constituido el objeto de
wna demanda de patente depositada en igual fecha, median-
te ol cual se llega a la formacidn -de cajas-para embalaje
de manera totalmente automdtica, con lo que la formacidn

de las mismas tiene lugar sin pricticamente ninguna inter-

. vencidén por parte de operarios externos. Tal procedimien—

to comporta, en particular, la formacidn previe de 1as‘
testeras de la caja, cuya fabricacidn se realiza en conw
$inuo. Las testeras prodicidas de acusrdo con el procedi=
miento avanzan, mediante transpoftadores de plano, hasta
llegar a proximidad de una estacion de trabajo sucesiva,
en la cual se les ha de acoplarrlos flancos de la Eaja,
dandorlugar,'asi, & un anillo cerrado, formado por las
cuatro paredes laterales de la caja de embalaje. En ol pa-

so entre estas dos estaciones da trabajo las testeras

. han de ser vueltas, pasando de un avance on un plano ho-

rizontal a un avance en plano vertical. Se prosenta, por
tanto, el problema de obtener automaticamente este reba-
timiento de las tastaras.que avenzan & lo largo de lz ca-

dena de fabricacidn, a fin de realizar un concatenamiento

funcional entre la formecién de dichas testeras y su aco-

plamiento con los £lancos.

o v = —————at - 1 " -
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Como es natural, el mismo problema de rebatir de un pla-

no a otro las tesfteras de la caja (asi como también even-

tuales elementos o cuerpos planos distintos), se puede

presentar en diferentes utilizaciones, para las cuales
podra extenderse el empleo del mecanismo de acuerdo con
la invencidn. .

El objeto principal de la presente invencion es,
por tanto, el de poner a disposicidén un mecanismo que pro-
voque el paso automatico de un panel plano en generel, de
un plano de avance a otro plano que forma angulo respecto
dol pfecedente (perpendicular en ol 1imite), con el em-
pleo de una estructura de.simple realizacién y de funcio-
namiento seguro.

Otro objeto de la invencidén reside en que el

_.citado mecanismo sea apto para ser regulado y adaptado pa-

ra diferentes condiciones de empleo, segun las caracteris-
ticas y dimensiones de los paneleé o ‘testeras sobre los
cuales se desea operar. .

Estos objetos, ¥y otros que apareceran mejor 3
continuacidn, son alcanzados por un mecanismo de acuerdo
con la invencidn, caracterizade por el hecho de estar cons-
tituido pof un brazo\empernado g modo de bandera alrededoxr
de un &rbol perpendicular a su desarrcllo longitudinal,

y movible tanto giratorio alrededor de este arbol como en

traslacidon paralelemente al mismo, entre una primera posi-

"¢idn en la que son tomaddés los paneles o testeras que

avanzan & lo largo de un primer plano, hasta una segunda

posicidn en la cual los paneles o testeras son abandonados
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diépuestos en un segundo plano que forma angulo con el
primero, estando dicho brazo provisto de medios de.sur
jeceidn para las testeras, comandados Dara abrirse y ce-
rrarse en consecuencia con los movimientos de traslacién
¥y Qe rotacidon del brazo.

. Otras caracteristicas y ventajas aparecerin de
la descriﬁcién detallada de una forma de ejecucidn prefe—
rida pero no limitativa, ds un meéanismo de acuerdo con
la invencidn, ilustrado ﬁnioamenﬁg a titulo indicativo
¥y no limitativo én los dibujds adjuntos, en los cuales:

La figura 1 muestra una vista en alzado lateral

del mecanismo; la figura 2 muestra el propio mecanismo en

plente, y las figuras 3 y 4 muestran el mecanismo visto

desde la parte posferidr, en diferentes posiciones de tra-
bajb. 7 ‘ o
En las- citadas figuras se ilustra la aplicaciln
del mecenismo a wna instalacidn para la produccidn auto-
mética de cajas para el embzlaje de productos horitofru-
ticolas y similares. En esta instalacién tiene lugar,
curso arriba del mgcanismo considérado, la formacidn de
las testeras de la oaja,'indicaaasrcon-lr,.las cuales
avanzen mediante uh diSpositivd transﬁortador horizontal
-2, sobre el cual se disponen distanciadas entre si para
llegar a una estacidén en la que- dichas testeras han de

recibir los flancos de la caja. Pare la aplicacidn de ta-

- les flancos las testeras han de avanzar, manteniéndose

siempre distenciadas entre si, en direccién horizontal pe-

ro con una disposicion vertical. Una vez alcanzade esta
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" dispisicidn vertical, las testeras —1- son hechas avanzar

mediante Orgenos empujadores -3-, entre gulas delimitadas
por un par de superficies superiores e inferiores -4- ¥y -5-
inclinedas como las canténeras ~6- de la caja, y por per-
files =7~-, =8~, =9= y -10- que ﬁantienen dichas testeras
firmemente posicionadas en su disposicidn vertical.

A lo lergo de las guias definidas de esta mane-

ra, las testeras -l- estan destinadas a ser avanzadas has-

. ta las sucesivas estaciones, en las cuales se les acopla

los flancos, de acuerdo con una solucidén que ha constitui-
do el objeto de la solicitud de patente italiana 12 283 A/69
del propio solicitante. '

E1l mecanismo propiamente dicho esta montado en

_una estructura fija -1l- que se extiende transversalmente

con respecto a la zona de paso de las testeras -l-. En és—
ta estructura £fija se distingue un par de gules longitudi-
nales -12- yr-l3-? entre las cuales puede'déslizarse, de
un extremo al otro de la estructu;a =-1l-, una especie de
carro puente —-l4-, cuyos movimientos a lo largo de dichas
guilas son determinados por un grupo fluidodinadmico -15-,
del tipo de doble efecto ¥y cuyo piston -l6- se halla fija-
do 51 cerro. Unos medios de Ciréuito de conexidn, no repre-
sentados, del grupo -15- con una fuente de fluido a pre~

sidn, tampoco representados, provocan el movimiento do val-

~ vén del carro a Jo largo de las gules -12- yol3-, de acuer-

do con un programa prefijado,
En el carro -l4-~ se encuentrs eupernado, a pro-

ximidad de la gula -12-, un'brazo =17~ montado en banderola
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¥ giratorio alrededor del perno -18= fijo a dicho carro,
v solidario de este brazo se encuentra un apéndice -19-
en cuyo extremo -20- ve articulada le extremidad de un
éubolo -21-, corredizo dentro de un cilindro -22- que,

por el extremo libre -23-, esta montado giratoric res-

- pecto del carro =l4-. Los ejes de todos los pernos ~18-

~20- ¥y =23= son paralelos enire si y con relacidn & las
gufas =12 y 13-. El cilindro =22, también del tipo de
doble efecto, estd unido mediante circuitos con unarfuen—
te de fl@ido a presion y es apio para determinar, & tra-
vés del pistén ~21- y del apéndice -19-, rotaciones del
brazo —17- alrededor del perno -18-. El conjunto estd di-

mensionado de tal manera que el brazo =17= puede pasar

‘de la disposicidn horizontal de la figura 3 a una posi-

cion vertical. Se observe que'en cada una de las figuras
1l vy 2, el carro -}4- o bien el brazo -17- han sido repre-
sentados en las dos posiclones terminales de sus movi-
mientos (brazo =17- horizonﬁal y carro -li= a proximidad
del transpirador -2-; brazo~l7- vertical y carro -li- a
proxinidad de las guias -7, 8, 9 y 10-).

El brazo -17- osta £ormado do dos partes —l7a-
y =17b=-, movibles longitudinalmente la unsa respecto de la
otra, de manera que 65 posible variar la longitud del

brazo, fijandola a la medida deseada mediante los torni-

~ 1los -18a- corredizos en los ojales -19a-. En el extremo

del brazo -17- se define una primera superficle de aco-
plamiento -20a- fija, mientras que en la parie =17b- se

encventra articulada, cerca del extremo de ésta, en ~2la,
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una palanca -22a= que definebuna superficie de acopla—
miento -23a-. La palanca -22a- estd articulada por.su
extromo opuesto ~24~ & la extremided de un eslabén -25-,
cuyo extremo opuesto -27- va articulado a la extremi-
dad del émbolo -27- de un cilindro fluidodinémico -—28-
de doble efecto, conectado con una fuente de fluido a
presion & provisto de medios de activacidén y distribu~
cién que actian en fase con los Srganos de mendo y dis-
tribucidén de los otros dos Srganos fluidodinamicos -15 y
20, '

De esta maners se ha formado en el brazo -~1l7-

un par de sﬁperficies de acoplamiento -20a y 23a~, des-~

~tinadas a servir de mordazas para el transporte de las

testeras -1-.

Se indica con —3C- un complejo detector des-
tinado & notar el paso de una testera -l- y ocasionando
de esta manera un ciclo completo ¢de trabajo del mecanis-
mo.

' El funcionamiento del mecanismo de transferen—
cia descrito anteriormente es el siguienfe: El {renspor- .
tador -2- empuja de derecha a izquierda'(en ias figuras
1 y 2) testeras sucesivas -l-, .separadas entre si. Cuan-
do una testera pasa bajo el detector =30-, éste capta
este paso y comanda el principio de un ciclo de trens—
ferencia. Se supone gue al principio de este ciclo el ca- .
rro ~l4- se encuentra en la posicion indicada con —A-,
que el brazo -l17-, horizontal, sobrevuele. transversalmen-

te la testera -l- que se trata de tramsferir, ¥y que las
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nordazas -éOa v 23a~ (la segunda de las cuales se encuen-
tra abierta) se encuentran a punto de aferrar por los
extremos la testera que acaba de transitar bajo el detec-
tor =30~ |

Apenas principia el c¢iclo, afluye fluido a pre--
sién en el c¢ilindro -28-, de manera que hace girar la pa-—
lanca -22a- en sentido hoxrario y alrededor del fulcro

~2la- (Pig. 3 y 4) con lo que los extremos de la testera

" son atenazados sdlideamente. Ahora empieza la transferen—

cia del carro -l4~ de derecha a izquierda (en las figuras
1 y 2) por el cilindro fluidodindmico -15-, ¥ el brazo

~17- emplesza simulténeamente a girar alrededor del perno

~18- solidario de dicho carro -ld=, bajo el efecto del

conjunto .cilindrico~piston -22/21-, que entra en funcio-
namiento de menera que ¢l pistdn se retraiga 2l interior
del cilindro. ILa figura 4 muestra una posicidn intermedia

de este movimiento que termina en la posicidn -B=, en la

- cual le testers -l- alcanza una disposicidn horizontal ¥y

se dispone en la embocadura de las guias =Ty 8, 9 ¥y 10,
El cilindro -28- hace girar la palanca 22~ en ol sentido
horario (Fig. 3 y 4), con lo qué las mordazas -20a y 23a-
abandonan la testera que, eaéi simﬁlténeamente, €8 agarrg-

da por los empujadores =3= y hepha avanzar g lo largoe de

- las guias -3, 4, 6, 7, 8 ¥ 9- en la maquina donde tendrd

lugar la formacion de los flancos de la caja.
Ahora, mientras las mordazas =20a y 23a~ perma-
necen abiertas, los cilindros =15 ¥ 22~ son alimentados en

sentido contrario al precedente: EL carro —lé= vuelve,
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asi, de la posicidn -B~ o la posicidn —A-, el brazo —17-
retrocede 2 la posicidn horizontal y se dispone encima
de una nueva testera -l- llegada entretento y que sera

nuevamente aferrade y transferida’como se ha visto en

Vel ciclo precedente. Naturalmente, para la aplicacidn

considerada es oportuno prever dos mecanismos del tipo

descrito, dispuestos en simetria de espejo y aptos para
transferir pares de testeras de la manera vista, a fin

de que las mismas se muevan a lo largo de las gulas -7,
8, 9 y 10- manteniéndose paralelas enire si para la su—
cesiva aplicacidn ds los flancos.

Es natural que I amplitud de la excursion del
carro -l4- seré regulada ﬁara adaptarla.a,las diferentes
dimensiones de testerasrul—, actuando sobre el distri-
buidor que invierte el flujo de fluido (aire, aceite o
similar) a las dos camaras del cilindro -15-. Con una re-
gulacidén similar, también se podra variar el grado ds a-
briete de las mordazas, en relecidn con las dimensiones
de las teéteras -l-, aflojando los tornillos -l8a- y ha-
ciendo correr longitudinalmente la parte ~l7a- del brazo
~17- con respecto de la parte -17-.

Es asimismo obvio.que la rotacidn ejecutada por

ol brazo -17- alrededor del perno -18-, podréd tener un

" valor diferente de 902, para adaptarla a diferentes nece—

sidades funcionales.
La invencidn asi concebida es suscepiible de
numerosas modificaciones y variantes, comprendidas todas

ellas dentro del dmbito del concepto inventivo. Ademis,




todos los deotalles son substituibles por otros téenica-
mente eguivalentes. Es natural que los materiales emplea~
dos, asi como las dimensiones, podrén ser cualesquiera,

"

de zcuerdo con las necesidagdes.

NOTA

5.' ' Se reivindica como objeto de la presente patente
de invencion:
1; Mecanismo transferidor de testeras de cajas
de embalaje en movimiento entre dos. planos de avance,

planos que forman un angulo entre si, caracterizado por

t 10, el hecho de estar constituldo por un brazo empernado por
uno de sus extremos alrededor de un érbql perpendicular
a su desarrollo longitudinal y mowible tanio giratorio al-
rededor de dicho arbol como en traslacidén en la direceidn
del mismo, entre una posiciéniqn la que son tomadas las
15, testeras que avanzan a lo largo del primer plano y una.se—
| gunda posicion en la que dichas testeras son abandonadas
dispuestas en dicho segundo plano, estando el brazo pro-
_Visto de medios de agarre de las %esteras, accionadas pa-
ra abrirse y cerrarse en secuencia con los movimientos e
rotacidn y de traslacién del citado brazo.
2. Mecanismo trensferidor de testeras de cajas
de embalaje en movimiento emtre dos planos de avance, se-—

gin la reivindicacién 1, caracterizado por el hecho de que




el brazo es soportado por un elemento de carro desplaza—
ble en la direccidn del Arbol de rotacidn de dicho brazo.
3. Mecenismo transferidor de testeras de cajas
de embalaje en movimiento entre dos planos de avance, se-—
5 gin las reivindicaciones 1 ¥y 2, caracterizadc por el he-
cho de que el brazo es giratorio alrededér del Arbol en
un éngulo de 902,
4. Mecanismo transferidor de testeras de cajas
de embalaje en movimiento entre dos planos de avance, se-
10. gﬁn las reivindicaciocnes precedentes, caracterizado por
el hecho de gue el carro esté sqportado desplazable sobre
gulas que se desarrollan paralelamente al 4rbol.
5. Mecan;smo transferidor de %esteras de cajas
de embalaje en movimiento entre dos planos de avence, se-
*15, gln una o verias de las reivindicaciones precedentes, ca-
racterizado por el hecho de que el carro estd asocizdo con
medios fluidodinamicos aptos para determinar los movimien—
tos de vaivéﬁ a lo largo de las gufas.
6. Mecanismo trensferidor de testeras de cajas
20, de embalaje en movimiento entre doé plenos de avance, sew
gun une o varias de las reivindicaciones precedenteé, ca~
racterizado por el hecho de qﬁe el brazo estad constituldo
por tramos longitudinales sudesivos, movibles longitudinal-

nte entre si para varier la longitud complete del mismo.

25, T. Mecanismo transferidor de testeras de cajas
de embalaje en movimiento entre dos planos de avance, se-
// gun una o varias de las reivindicaciones precedentes, ca-

+ racterizado por el hecho de que los tramos primero y segun-



10.

20.

15.

i

4

=12 -
.|'
7

, 7 7
Ve N 4
381841
do del brazo giratorio estdn provistos de superficies de
agarre aptos para aferrar la testera a transferir,
8. lMecanismo transferidor de testeras de cajas

de embalaje en movimiento entre dos planos de avance, se-

gin una o varias de las reivindicaciones precedentes, ca-

racterizgdo por el hecho de que al*menos una de las su-
perficies de agarre o mordazas es movible.

9. Mecanismo transferidor de testeras de cajas
de embalaje en movimiento entre dos planos de avance, se-
gﬁnjuna 0 varias de las veilvindicacionses precedenﬁes,'ca-
racterizado por el hecho-de'que'lé mordaza movible. esta
asociada con un grupo fluidodindmico.

10. Mecanismo transferidor de festeras de cajas

de embalaje en movimiento entrs dos planos de avance, se~

gin una 0 varias de las reivindicaciones precedentes, ca-

racterizado por el hecho de que el brazo presenta un apén-

dice en la parte del arbol de empgynamiento, cuyo apéndice

se halla articulado a un grupo cilindro-pistdn articulado

por ol otro extremo al carro.

11. Mecenismo transferidor de testeras de cajas

de embalaje en movimiento entre’dos planos de avance,

Todo ello segin queda deserito y reivindicado en



-13 -

31841

* - la presente memoris descriptiva, gque consta de frece ho-

jas foliadas, .escritas a maquina por una sola: cara.

Barcelona,_. junioc de 1970
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