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Regumen.

Articulos de forma sbombade o acopada y que -
definen un lado abierto, por ejemplo, las cépsulas
de clerre flexibles y similares, se ordenen de une
masa revuelta de ellos y se ¢olocan en ung cgpa en
le que el lado abierto de los clerres correspoddien
tes pueden enfrentarse en direcclones opuegtas. los
art{culos se retiren de la capa y se hacen avanzar o
se alimentan entre superficies méviles que hacen se-
guir los erticulos individuslmente y de forma posi-
tiva, haesta la posicidén orientads deseada. Une de -
las mencionadas superficies empuje los art{enlos -
hecia la otre superficie, que desplaze los art{cu-
loa individualmente 2 lo largo de un trayecto pre-
selaccionado mediante contacto friccional en dos -
emplazamientos discretos, espaclados el uno del o-
tro a lo largo del borde del ledo abierto de cada -
ert{oulo. A medida que los articulos se ven despla-
zando, de egta manera, e través de dicho trayecto —
gon vueltos simulténesmente de sus posiciones ini -
clales a las posiciones degeadaz en las que los le-
dos abiertos de todos los articulos dan frente a u-
na posicidn deseads. Al retirarlos de laam superfi-
cies mévilea, los articulos orientados se disponen
en une cape mévil desde la cugl son separados des-
pués y alimentados de forma coincidente con otros -
artfculos, para su montaje o colocacidn en ellos, g,

mo sucede en las operaciones de encgpsulado de enva-
gSeBe

Pondo de le invencidne
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La presente invencidn, se refiere a perfeccio-
namlientos en aparatos para encapsular enveses y si-
milares y, més particularmente, a un aparato mecd~-
nicemente sencillo y de funcionamiento preciso ,
que funciona g grandes velocidades, para ordenar
una mase de artfoulos revueltos que son céncavos
o tlenen forme acopada y definen un lado abierto
como, por ejemplo, las cépsulas de cierre, y prien
tar positivamente dichos articulos y entregarlos -
en le posicldn dnica deseada, para su posterior -
menipulacién. La solicitud de patente antes indica
da se refiere a un aparato para ordenar y, positiva
nmente y de forma precisa, orientar dichos articulos
acopados, particularmente clerres flexiblés-de plég
tico, en la posicidn deseads a sltos regimenes de -
velocidad que no podfa lograrse antes de las inven-
ciones descublertas en las mencionadas solicitudes
de patentes

Los intentos anteriores por ordenar ( o desen-
redar), alimentar y orientar en une posicidn dese-
ada elementos de clerre, han sido infructuosos por-
que no se ha conseguido le funcionalidad que, re——
quieren lag operaciones comercigles., los problemas
relacionados con &stas operaciones se ven agravados
cuando ge hace uso de elementos de clerre relative-
mente flexibles y particularmente plésticose AL ola~
gificar y alinear elementos plasticos flexibles de -
clerre de ung masa revuelta y desorfenads al amar -
de tales‘elementos, dstos tienen tendencia a defor—

merse y/o0 pegarse unos con oteos, haclendo con ello
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que sea extremadamente dif{cil separar y orientar
los elementos individuales de clerre en la posicidn
deseada. Por consiguiente, un objetivo principal -
de la presente invencidén es proporcionsr un aparato
perfeccionado para ordenar con rapidez y orientar -
de forma positiva y configble cierres flexibles de
material plédstico en la posicidn de orientacidn de-
seada a tipos de veloecldsd gue hasta shora se crefan
Imposibles de abtener.

Sin embargo, ests operacidn a gran velocidad -
aunque nuy dJde desear , por lo menos en algunos ce-
gosg , presenta otro tipo de problema. A las grandes
velocidadeg desarrolladas en las operaciones de en
capssuledo , el rdpido movimiento de las cdpsulas -
de cherre, junta con su contacto friceciocnal con ciey
tas superficies del aparato encapsulador , pueden -
producir erafiazos , distorsién u otros defits a las -
superficles del cierre y, tambien , de vez en cuan-
do , obstrucciones y o amontonamientos de lom cle——
rres flexibles dentro de los conductos de pasoc.

Con cfpsulas flexibles de materiales tales como po-
lietileno , etc., estos problemas se hacen afn mis

diff{ciles de resolver , porque el polietileno tiene
un elevado coeficiente de friceidn en su contecto -
dealizante con otros materieles y es relativemente

blando y presente una baja resistencia a los arafia-
zog , deformaciones , etes Por lo tanto, otro obje-
tivo principal de la presente invencidn es procurar
un aparato perfecclonado para orientar , de modo po,

gitivo y seguro , art{culos cdneavos o acopedos a -
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la posicibn de orientadibn que se desee, a altos
grados de velocidad sin estropear las superiicies
de dichos artfculos.

Resumen

De acuerdo con la presente invencidn, la ali-
mentacibn y orientacidn de los articulos pueden -
conseguirse y la interferencia por o entre articu—
los y/o los araflazos o deiormacién de los mismos
pueden evitarse, posicionazndo, orientando, trang—
portanto y controlando cada articulo individual--
mente durante su desplazamiento g través del dis-
posi tivo orientador, y evitando el corresponciente
movimisnio eantre lug suseriicies de contacto.

Degscripcifn.

Cuando precede, asl como otros objetivos y o-
trag ventajas de la iuvencién, se harén evidentes
por la sicuiente descoripeién del descubrimiento, -
‘bmade conjuntamente con los dibujos adjuntos, =1
los ques

Ta fig. 1 es una vista en verspecilva que re-
presenta la disposicibn general del aparato que in
corpora la prezente invencidn;

Ta fig. 2 ez wnz vista, mirando en direcciién
de las flechas 2-2 de la fizura 1, ¥ que muegtra -
en seccidn trmnsversal la telva de alimentacién, -
los medics de alineacidn 7 los medios de alinmenta-
cibn del zpuraio representado en la Tifura 1;

Ta fiz. 3 eg una vista en perspectiva, parcial

mente cortada, que muestra los medios de orientacid:

para desplasar artfcrlos individuales en la posicid
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de orientacidn gue ce Cesee;

Ta Tiz. 4 es vne vista en planta que represen

ta. cbno estén ozpucialos los envases 7 cbmo e dog

e

plazan o Sroavésg w2 la perte encapsuladora del apara
to resresentaio o le Dijura 1;
Ta Tige D es una vista en alzado, warecida a

1o fiura 4, que muestra cbmo se hacen coineidir
log envases con los clerres individuales y 1= zub-
gi~uiente asesuracibn del clerre en el envaze;

Ta figz. 6 es wna vista parclal, miranco ¢. la
direcceldn seiiwlals por las flechas 6-6 de la fisura
03

La fige 7 es una vigta de frente, nir.ndo zeug
ralmente en la misme direccidn que en la Lisura 3,
que ilugtre un cierre psezndo a travéay de los .ne-
dios de orientaciébng

Ta Tig. 8 eg una vieta, mirando en ls direcoiéry
de laog Tlechas 8-8 de la figura 7, que reprezenta
una CGispos eldn preverida de elementos de cierre -
con relecibin a loa medlias de orientacibng

Ta fiz. 9 es wna vigta esquemitica del »rocs-
dimiento de conformidad con la presente invencidng

Ta fiz. 10 es wa vista seccional frospentada
mirando en la direccidn sefizlada vor lag flechas
10-10 de la figure 3, que muestra una modificazeibn
de lu realizacibn de la figura 1;

La fig. 11 es una vista fragmentada, tomuda deg
de arriba, @ e representa otra modificacidn de la

realizacibn de la figura 1;

La fig. 12 es una vista esquemitica que reure
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genta otra realizacidn de la presente invencién;

Ia fig., 13 es una vista esquemdtica que nues-
tra una modificacién de la realizacidn representa-
da en la figura 123 ¥y

Ta fig. 14 es una modificacién de la realizacié
de la figura 13.

Hasta ahora, en alguncs aparatos para orientar
cépsulas de cierre, habla que incorporar cicrias -
exigenciag complejas vy adicionales con el fin de -
intentar alcangar srandes velocidades de manipula-
cibn de las cédpsulas durante las operaciones de ene
capsulado. Tales apairatos, ademds de los conocidos
impedimentos de una alimentzcidn controlada por ley
de gravedad, comprendfan un transportador equipado
con imsnes permanentes para retirar ias cdpsulas
de metal rigidas de las canaletas de vertido por
gravedad, con el fin de evitar la mezcla y apila-
miento de las cépsulas antes del avance en una sola
fila de las mismas, para sufrir la operacibn de en-
capsulado. Adicionalmente, estos disposl tivos orien
tadores de cépsulas de cierre requieren mecanismos
adi cionales para controlar la alimentacién de las
cidpsulas a través de rodillos orientadores, con el
propbsito de evitar la obstruccién de todo el dispo
g tivo. Ban contraste, el solicitente ha previsto un
aparato perfeccionado de orientacibn, de gran velo-
cidad, @e incorpora wn control pod tivo durmnte la
alimentacibn de cépsulas individuales de cierre y,
en particular, cdnsulas flexibles y torcidas, de pe-

80 relativemente ligero, hacia y a través de medios
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orien¥acién al encapsulado u otras
operaciones.

Iag oparecic.ies de uroduccidn en masa a grandes
velocidades en las que se requieren grandes cantida—
des grandes cantldades de cierres, es de desear man
tener un suministro o masa de dichas plezas eh una
tolva de tamalfio spropiado, de modo que las piezas
puedan alimentarse en la medide necesaria a “ravés
de una aberiura practicada en el dispositivo orde-
nador. Cuando se necesitan clerres flexibleg de --
pléstico, estas operaciones son excesivamnente com-
plejas a causa del alto coeficiente de friccibn en-
tre tales cierres, las carecteristicas de alabso o
distorsién de los cierres de wor gi, la tendencla
de los cierres a encajarse entre si, etc., que pro_
duce la tendencia de los cierres a pegarse entre -
sf u oponerse zl avance a través de conductos de -
gula cara sufrir los procefimientos de alimentacibn
v de orientacidn necesarios, preliminasres gl encép—
wuludo de los envases por loa cierres. Y estos pro-
blemas aunentan al cargar estos cierres en una tol-
va Qonde se mezclan y desordenan.

Haciendo referencia a los dibujos, un Gisposi-
tivo ordenador rotativo 10, recibe los articulos 12,
~como son clerres pars enevases, desde una tolva 11.
Le rotacibn del disvositivo 10 revuelve e imprime
un movimiento rotativo a la masa de articulos 12
medida que pasan a través del dispositivo que orde-
na a los articulos individvales 12 en una relacidn

de borde con borde de dichos articulos que, poste-
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riomente, se descurgan en un colector 20. Los -
articulos 12 asl dicpuestos ge retiran del coloe-
tor 20 7 son alimeniados sucesivamente a traovés -
de un digpogitivo que, de forma selective, vuclve
los articulos individuzles 12 en una direccién u
atra y entrege todogs ellos en un transportador,
en una segunda capa en la que todos los arilculos
ge colocan, con gran rapidez, de acuerdo con co-
ta invencién en la orientacidén uniforme deseada pa
ra su descarga en la estacidn de trabajo nara su
utilizacibn en posteriores operaciones.

Como se muestra, los artfculos 12 son elemnen
tos de cierre que tienen una forma o confisuraclén
transversal en forma de copa o cdncava, con wa =
faldilla que pende desde un lado de una parte con-—
tral en su horde periférico. En la descripcidn, se
hace referencia a elenentos de cierre flexibles de
material plistico ya que tules elementos preseatan
problenag muy Aiffciles hasta ahors sin soluccio-
nar, particularmente en las operaciones comercis-
les a gran velocidad.

En las figuras 1 y 2, el dispositivo ordenadox
se indica, por lo general por el nlmero de referen-
cig. 10 e incluye una tolva fija 11, para recibir
wa masa de articulos mezclados 12, como son los
clerres flexibles de material pldastico. Esta macsa
contiene una pluralidad de dichos artfculos que -
estén revuelfos y mezclados al azar a medida que
gon alimentados desde la tolva 11 en una estruc-

tura giratoria que comprende un conducto anular
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central, dispuesto axilmente, que se comunica con
otro conducto dispuesto refiglmente, como se ve en
la £iz. 2. Dicha estructura giratoria comprende pla
cas 13, 14 situmsdas separadas, unas de otras, conec
tadas & un eje y brazos 16 para su rotacién simul-
tdnea con dichas placas. Ia rotacidn de las placas 13
14, y del eje 15 se efectia por medios aproviadoes ¥y
convenientes como pueden ser un moitor, que no se re—
praesenta.

Jginigino, sexla me indica en la fig, 2, laus -
superiicies de la rlaca 13 egtan disefladas para iln-
corporar centralmente unz egfiructura que pusde tener
forma cdnica y e estd Aisefiade »ara reciblr la ma-
sa de clerres desde la tolva 11. Por conal guls:te,
las partes centrales de la placa 13 se incliawn io-
teriornente hacia el eje 15 con el fin de provoveioc-
nar una parte hueca o conducto de paso 18 en comuni~
cacibn con el interior de la tolva 11.

L1 espaciamiento que hay entre las paries exts-
riores de la placa 13 y lg placa 14 deve ser sufi--
ciente para proporcionar um paso 17 que tiene una -
anchura que g8 suflciente para recibir clerres ile~
¥iblea 12 colocados como mejor se nmuestra en lu fign
ra 3 y vara peraltir que dichos cierres se muevan -~
livremente a través de au conducto de paso 17, pero
que no esg tan wicho que permita que dichos cicrves
wonbea wuos euncima de otrog y produzcan obstruceilbn
Genvro del conducto de paso 17, ya que alzunos pue~

den estar alabeados,

Durante la operaciones, la masa de cisrres 12
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eg reciblida desde la tolva 11, pasa después por el
conducto 18 y se hace glrar y revolver alll dentr
antesg de que nase =l conducto 17 dezde el cuzl se
descarga en una capa, como se describe mds adelan—
te. Un recinto o elenmio de caja 19 estd estrecha-
mente espaclado aldyacente a las extremidades exte-
riores de las placas 13, 14, esencialmente a través
de ‘toda su circunferencia, para conifinar los cierres
dentro de un paso rotativo 17 hasta que estin eu con~
diciones de ser descargados de allf.

Los cierres son recibidos desde el paso 17, en
un colector alargado 20 que tiene una seccibn trans-
versal sustancislmente en forma‘de nge, como mejor
puede verse en la fig. 2. De este modo, la fuerza
tentrifuga de los cierres re=muliante de la rotacibn
del paso 17 hace que dichos clerres se descarguen del
paso 17, a través de una abertura alargada practicale
en el elemeato 19. Preferentemente, dicha abertura es
coextensiva con el colector 20 y coincide con é1 y
on el paso rotative 17. EL colector 20 comprende un
par de elenmentos laterales verticales 21, 22 y un e-
lemento inferior o fondo 23. Como puede verse en las
figuras 1 y 2, el colector es coextensivo con wa seg
mento sustancial del paso ratativo 17, de modo que -
log cierres descargados en el colector 20 quedan co-
locados en una capa aunque los lados ebiertos de al-
gunos cierres pueden dar frente a direcciones opues-
tas.

Como mejor me muestra en la figura 2, en la ca-

pa de cierres asl formada en el colector 20, los cie-
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rresg respeciivos estdn en relacidn de borde con bor-
de y dlgunos cierres forman una hilerse inferior eun-
tre las paredes del colscbtor 21, 22 vy estén susten-
tados por el slewnento 23 con ofros clerres apiilados
en la parte superior de dicha hilera inferior, Tos
clerres que formsn dicha hilera inferior se retiran
entonces del colector 20 y son alimentados a un 4ig
positivo orientador 30, dejando libre con ello el
cunino pura los clerres apilados smiperiores, para
Tormar wia aueva hilers inferior.

Bgte acto Gz retirar y alimentar cierves, =@
congirue sonatiaido los cierres individuales a uwaa
gevie de cowpleonites de alre para controlar y hucer
avancar dichos cierres desde el colector 20 =1 dis-
positivo orientador 30. Como mejor puede verse en
lag fizuras 2 y 3, el alire es suministrado por un
ventilador 24 a trevés de un pur de conductos Ce -
paso o ‘tubos de aire 25, entre los cuales se zlinen
tan los cierres 12. Una pluralidad de Alabes, nale-
tag o toberas 26 s¢ han previsto a intervalos espa-
ciados a lo largo de las paredes adyacentes 258, Co
mo se indiea en la Tigura 2, dlgunas de las foberas
26 se extienden a través de la parte inferior de las
pareseg verticales 21, 22 del colactor 20. De este
nodo, se dirizen corrientes de aire opuestas unor lai
toberas26, conbtra lados opucstos de los cierpes 12,
equilibrando esgoncialmente, de esta manera, log -~
fuercag Luterules onudcliug sobre cada clerre, .di-
clenalnente, las toueras 20 dirigen ftales corrisnte:

de aire opuestas en la direccidn deseada de alisen~
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tacidn y, tanbidn, en uw1- direccibn esencialmente dos-
cendente, De este modo, los clerres 12 son llevados ~-—
por una corrviente de zire .ue fumblen amortisua los clg
rres en amvos lados y, con ello, fzcllita el avance li-
bre de Los clorres haecla el dispositivo orientudor 30.

Ya que el lado abierto de los clerres individuules
12, que dejan el colector 20 pueden dar frente a dire—-
cciones opuestas, se disponen, wntes de la operacibn de
encapsulado, de modo que los lados abiertos de todcs -
los cierres den frente en la misma dirsceciba. 7, de a-
cuerdo con la presente invencibn, ésto se realiza haclep
do paser los cierres a través de un disposlifivo or'entg
dor 30 que, individualmente, vuelve cada clerre en la -
pogl cidn de orientacidn deseada en la que sus lados z2bi~
ertos dan frente, todos, a la direccibén apetecida.

Bl disvnogitive 30 comprende un par de rodillos 31,
32 que giran ea direccidn contraria, que tlenen sunerfi-
cies periféricas 31a, 322, cue egtdn espaciadas y que -
forman entre si wa linea de contacto a trauvés de lo cuel
los cierres pasan en sentido ascendente, para ser orien-
tados, como nejor muegtra la Tijura 3.

Tl espaciamien to gue hay entre las superlicies pe-
riféricas de los rodillos, 31, 32, es ligeramente menor
que el espesor total de log clierres 12, de modo yue cade
clerre es pransado en cierto modo a medida que pasa a treg
vés de la linea de contacto entre rodillos. Como mejor
se representa en la fig., 7, la accidn de prensado de los
rodillos aplica presidn a log clerres indlviduales sinal
tdneamente en fres puntos 4, By C, de modo que las par-

tes de log bordes del lado en forma de copia de los cie-
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rreg 12, egtablezcan countacto y sean arrestiradas fri-
coionaluente por la superiicie periférica 32a del ro-
dillo 32, como en A y B. Manteniendo un contacto si-

multdieo en 4 y B, el cierre 12a es obligado a se;uir
la superiicie periférice 32z mientras la parte delan-
tera del cierre pasa a través y mds alld de la 1linea

de contacto de los rodillos, y desgpues de pasar. De -
FTorma parecids, un articulo 12 que tenga su lado aco-
pado situado opuestamente al del clerre 12a (£izura’)
ge verd oblizado a sesuir la superficis periférica -

3la.

De Porma preferente, el espaciamiento que hay en-
tre las superficies periféricas 31a, 32a, puede ajus~
tarse con el f£in e recibir o acomodar diferentes claz
sea y diferentes tamafios de cierres 12. La cantidad -
de presidn ejercida por los rodillos sobre los cierres
debe ser suficiente para establecer y mantener la pre-
sibén en los tres emplazamientos A, By, y C, ¥y esta pre
gibén debe ser suficiente para producir el agarre gi-
multaneamente friccional del cierre por la superiicie
periférica del rodillo en los puntos discretos A y B
y ser positivamente arrastrado por dicha superficie
del rodillo. Sin emburgo, la pregidn no debe ser ‘tan
grande que egiropee un cierre ¢ deforme un cierre fle-
xible a tal nuinto gue se plerda el contacto en cual-
guiera de log .puntos A o B. De este modo, de acuerdo
con la nresente invencidn, e hace segulr & los cie-
rreg 12 w recorrido que estd definide por uwua de las
superficies periféricas de los rodillos 31, 32.

Adiclionalunente, se ha previghto el mamtenimien ko
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de dicho contacto sifwmlitdneo en log dos mencionados
puntos discretos A y B Gdespubs de que ele clerre ha
pasado totalunente a través de la linea de contacto de
los rodillos, de modo que el clerre continuard sieado
vuelto a través de un recorrido que egté deilnido por
una de dichas superiicies de los rodillos hasta que el
cierre hayas girado y avenzado gracias a dichas super-
ficies de rodillo hasta la pod cién deseada, con el lut
do ablerto del cierre dando frente a la direccidn dece-

ada. Bsto se realiza mediante la previgidén de un elomml

-tode placa 34, de forms generalmente triangular, y que

tiene superficies curvadas 35, 36 que se adaptan a la
curvaturs de las superficies periféricas de los rodll
1los 31, 32, pero espaciadas de ellos, como puede ver-
se por la figurs 3. 31 espacio que hgy entre las su-
perficies curvadas 3%, 36 y las superficies periférica:s
31a, 32a egtd regulado nor las mismas consideraciones
que lag que rizen el esvaciamionto en la linea de con-
tacto entre las superiicies periféricas 31a, 32a. De
forma preferente, el ancho de las superficies 35, 36
ge hace lo mids estrecho posible con el fin de reducir
al minimo las fuerzas friccionales que pueden tender
a impedir el avance de los cierres en movimiento wero,
al mismo tiempo, asegurando que dicho contacto friccio
nal de arrastre se mantenga simulténeamente entre los
puntos discretos A y B con la correspondiente superii-
cie periférica del rodillo.

Ios articulos 12 ge descargan luego desde las su-
perficies de los rodillos 31, 32 sobre una mesa 33. Ig-

ta mesa 33 es relativamente estrecha y estd provista
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de paries de esquinus vedondesdas 37,38. Consisuien-
temente, cuando un elemento de cierre es descarzudo i
bien zea por el rodillo 31, o por el rodillo 32, +tie~
ne un mounento guficiente de modo que se deslice a trg
vég de la asuperiicie superior de la mesa 33 y alrede-
dor de la esquina 37 6 38, sobre wna correa sinfin néd-
vil 3Y. Cuando se har Geacargado asi los cierres 12 s
bre la correa 33, eatin =ntonces ltodos posiciovnados
con su 1.io =zuierto danda frente hecie abajo v son -
llevacos por la correa 3% en una (Gireccibn geuersglnen
te hacia otros medios de alimentacidn que se indican,
por lo general, por 40. Como puede verse en las iigu-
ras 3 y 11, el movimiento de la correa 39 dispone los
cierres 12 en uma capa que ge extienCe g travée del ~
sncho de ls cinta o correa 39.

Como se ha indicado antes, es importante que el
contacto entre la superficie periférica de uno de los
roGillos orientsdores se mantenga con los dos puntos
digcretos 4 ¥ B simulténcamente mientras los clsrves
12, pasan entre log rolillos y hasta ques son des=car—
zudos en la mesa 33+ Cuundo se orientan cierves de -
plédstico que sou muy flexlibles y yue, & menudo, o8-
tan deform:zdos, emeclal ente en los tamafios grundes,
el problema de nm teacr cada conbucto simultincamente
eg nuy &ifticll de resolver. o ohstante, de acusrdo -
con la invenclén, eszte contacto simultineo se estable
ce fTucllmente y se mentiene muy bien allmentado clo-
rres 12 entre los rodillos 31, 32 estando un bL-ide de
los ciecrres adyacentes a wna cara de dlehbog rodillod,

como se indica por los puntos A(12) y B(12) para el
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cierre 12 y por low puntos 4(12b) y B(12b) para el cie
rre 12b en la ficura 8.

Esta previeibdn proporcionce la ventaja adicional
de mayor flexibilidad en el sentido de gque cierres 12,
de diferente tamafio puveden manipularse sin requerir -
comvlicados ajustes o midificaclones del aparato.

Ta correa 39 lleva loz cierres entonceg orionbo-
dos 12 a olros medios de alimentacidbn 40 que compren—
den elementos superior 41 e inferior 41a entre los —-
cugles se reciben despubg de ser descargados los cie=
rres de la cinta 39 (figs. 3, 5 y 11). Log elenontos
de arriba y de abajo 41, 41a, comnrenden confuctes 0
tuberias 42, 42a que tienen dispuesta en ellos, & in~
tervalos espacizsfos en %toda su lonsitud, una plursli-
dad de toberas indicadas por medio de las lineas de ~
trazos cortos 43, 43a. El aire es suministrado por un
ventilador 46 o través de tubsrias o conductos 42, 42%
y esg Tinalmente descarsedo ovor las toberas 43, 432 ——
contra los lados opuestos de los clerreg 12 immulsande
de egte modo, una gerie de cierrves entre log elementos
41, 41a de menera parecida a la descrita entre los con
ductos, 25. Log cierres orientados, wsi impul&ados,~
pasen entre los elementos 41, 41z, a une estacibn de
trabzjo para su colocacién en una pluralidad de olros
articulos como, por ejemplo, los envases 51.

Como puede verse en la figura 11, los elementos
laterales 63, 64, sustentan wne tapa 62 que se extbien-
de sobre la mesa 33 y los cierres enlonces ya orienta-
dos avanzen gracies & la corres mbévil 39, para evitar

que se vuelquen o yue sufran cualguier otro desarre;lo
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Un elemento transversal 65 austenta, de forma nivotan-
te un elemento 66 para que Gescriba un movimiento 1li-
mnitado oscilante relativo al punto 67 entre la tapa -
62 y la correa mévil 39. Un disposi tivo 70 comprende
wn motor y un elementa 69 conectado en el pivote 68 -
al elemento 66 para imprimirle un movimiento limitado
oscilante. Zgte movimiento oscilante del elemento 66
evifa lez obgtruceldn por los cierres 12, y con ello,
agsexura un avance libre de los mismos hasta el punto
de encapalado.

Otros articulos, teles como los envases 51, se
hacen egvanzar por medios de transportador, como pue—
den ser una correa o cadena sinfin 50, que hacen avan-
zar los recipientes hasta la egtacibn de trabajo, don—
de se ponen en coincidenciz el recipiente 51 y un cie-
rre 12, que puede ser un clerre flexible de pléstico,
y luszzo se hacsen evanzar hasta una estacién ulterior
en la que el cierre se £ija al recipiente mediante wn
rodillo rotativo, 52, montado de forma concéntrica en
un eje mobor 53. Precedlendo a las estaciones de tra-
bajo indicadas, los medios de alimentacidn 40 son di-
rigidog en una Gireceidn inclinads generalnen te descen
dente, como se ludica en 41b. Se han previato medios
de nuelles 44, 4%5,yy 54 cerca del extremo de las par-
teg inclinadas 41b pare retener un cierre en la posi-
cibn que se representa en la Figura 5. En esta posicid
we parte del cierre se proyecta en el recorrido que
gigue le parte del horde superior de un reciplente, A
me@ida que este rocipiente se hace avanzar de derecha

a izguierda por la cinta, correa o cadenab0, su parte
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de borde superior se pone en contacto con dicha parte
del cierre que se proyecta y avanza con él. Una vez el
recipiente ha recibido este contacto y ha retirado con
41 un elemento de cierre, sigue desplazéndose a la iz~
quierda, y finalmente, recibe el contacto del rodillo
52, que ejerce una accibn de apisonado y hace que el
clerre éeaAforzaao hacia abajo, para encajar firmemen—
te con la superficie aiperior del recipiente 51.

Antes de que losg recipientes 51 lleguen a la es-
tacibén de trabajo en la que entran en contacto con un
clerre que ge proyecta sobre ellos, los recipientes
se Algtancisn unos de otros para evilbar interferencias
mecinicas y pars asesurar un contzeto adecuado con el
clerre. Tsto se consigue haciendo girar un elemento de
tornillo helicoidal 55 que coopera com wia correa sin-
£in 56.

En general, y hacisndo de nuevo referencia a las
figuras 3, 7y 8, y de conformidad con la pregente in-
vencién, el didmetro de los rodillos orientadores 30
y 31 no deﬁen&e del tamafio del cierre. Por ejemplo,
eon la realizacibédn representads en la figura 8, el
contacto en dos puntos con la superficie del rodillo
puede egtablecerse y mentenerse con facilidad mientras
ge estd orientando un cierre sin requerir rodillos in-
debidamente grandes para cierres de mayor tamafio.
Esta realizacién también permite que se puedan orien-
far cierresg de diferentes tamafios, 12 y 12by con ra-
pides y precisién, ein necesitar el cambio de tamaflo
de rodildo. De forma parecida, la consideracidén o estu

dio de la geometria de un clerre particular establece-
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r4 un Gigmetro minimo apropiado de los rodillos orien

tadores.

Bn la figura 10, se muestra una modificacién del
colector 20. Y el colector modificado 20a, recibe los
cierres 12 desde un dispositivo ordenador 10, en ung
capo. entre elementos separatos 21a, 22a, que son gimi-
lares a las paredes 21, 22. lLas paredes 2la, 22a, se
extienden des@e el lado derecho més alld del disposi-
tivo ordenador 10 hasta un punto adyacente a la parie
vertical del conducto de pasa 25.

Tos cierres 12 dejan el colector 20a, y son trag
ladados al orientador 30 a través de un conducto de
paso que se prolonga entre los pasos 25 y entre un ca
rril de guia fijo 59 y un carril de guie 23a, cuya po-
gioldn puede ajustarse a voluntad, que es curvado y -
ge extiende horizontzlmente as{ como verticalmente.
Como se indica por las 1ineas de puntos, los elementos
23a, puveden posicionarse para recibir cierres de dife-
rentes tamsios confopme se despdazan desde el colector
20a al orientador 30, ¥ €l elemento 23a tambiém sirve
como fondo para el conducto de paso en forma de U del
colector 20a.

Cuande se hace uso de la utilizacibn de las rea-
lizaciones snteriormente sugeridas en la prictica de
la presente inveancibn, se comprueba que los cierres
12 pueuen ordenurse y orientarse de forma precisa a
velocidades del orden de uproximadamenie 1.500 cierres
por minuto.

En la figura 12 se representa una modificscidn

de la realizacién de la figura 1, en la que iguales
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elementos llevan iguales designaciones, Como ge repre-
genta en la TFigura 12, el dispositivo orientador 30 -
comprende un par de rodillos que rotan en direcciones
opuestas 31, 32, que tienen superficies 3l1a, 32a, pe-
riféricas, que egtén espaciadas y cue forman une linea
de contacto entre ellas, a través de la cual son ali-
mentados en gentido ascendente log articulos‘acopados.
Egtos articulos, que pueden mer, por ejemplo, cipsulas
de cierre 12, son alimentados suoesivamente por la 1i-
dea de contacto entre los rodillos, através de un con=
ducto entre paredes 25. Después de pasar a través del
dispositivo orientador, los articulos son descargados
en una superficie 33 con los lados abiertos de todos
los articulos hacia abajo.

E)l espaciamiento que hay entre las superficles
perifé;icas 312, 322 de los rodillos es ligeramente
menor que el espesor total de los articulos de modo
que a medida que cada uno de 1os_articﬁlos'pasa a tfa—
véa de la 1ines de contzcto de los rodillosm, se desa-
rrolla uns presién de lfnea de contacto. Ie presibn
ag{ desarrolladas en la linea de contacto obliga al la-
do abierto del articulo hacia la superficie periferica
del rodillo, poniéndolo én contacto con ella, que es-
t4 junto a dicho lado abierto. El reborde de dicho la-
do ablerto esgtablece contacto con la superficie peri-

férica de dicho rodillo por lo menos en dos puntos —

discretos separados. Por consiguiente, el lado abier-

to del articulo es obligado a seguir la superficie pe-
riférica del rodillo con el cual ha establecido contac

to, amedida que el srticulo pasa a través de la linea
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de contacto de los rodillos. Bste articulo es vuelto, con

gllo, a la derecha o a la izquierda, en la fig. 12, va -
que la presidn de la linea de contacto de los rodillos lo
mantiene en contacto con la superficie periférics del ro-
dillo en particular con el que estd en contacto el lado
ablerto del_articulo. Adicionalmente, dicha presidn de la
linea de contaclto de los rodillos establece un contacto
de tipo friccjonal con Gicha superfioie periférica en los
dos referidos puntos discretos, de modo que cadaw uno de
dichos articulos es vositivamente arrastrade a través de
1z linea de contacto entre rodillog y se le obliga a se-
gulr dicha superficie periférica.VMientraS'se encuentra
todavia bajo el control de la presidén de ésta lines de
contacto, el borde delantero dél articulo se mantiene en
contacto con dicha superficie periférica y, por ello, es
alimentzdo al espacio que hay entre dicha superficie pe-
riferica y la correa 80 u 86 segln sea el caso.

Después de dejar el control de la 1inea de contacto
entre rodillos, se ha previsto unz presidn pars mantener
un contacto presionado entre los dos mencionados puntos
discretos y la superficie periférica del rodillo, con el
fin de asepurzr que el ariiculo seguird dicho rodillo hag
ta que hays sido vuelto a la positién orientada deseada,
-y esté en condicionsg de ser descargado del orientador.

En la realizaclén representada en la figura 12, la
placa de forma triengulem 34 ha sido omitida. Una correa
Tlexible sinfin 80,’pasa,por un, rodillo de gulza 81, rodi-
1lo de accionamiento 82 y rodillo de toma 83. ELl rodillo
de gula 81, estd situddo junto al lado de salida de la -

1inea de contacto entre los rodillos, de modo que, amedi-
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da que un art{culo 12 es vuelﬁo durante gu paso a tra-
véa de esta linea de conﬁacto, su borde anterior esg a-
limentado en el espacio que hay entre la superficle pe-
riférica 32a y la cinta mévil 80. ELl rodillo de acciong
miento 82 estéd igualmente espaciado de la superficie pe
riférica 32a adyacente al emplazamiento en que son des-
cargados los earticulos desde el orientador sobre uns su-
perficie 33. ELl espacio que hay entre la superficle pe-
riférica 32a y la chnta 80 a medida que corre alrededor
del rodilla de gula 81 y, también el espacio que hay en-
tre la miperficie periférica 32a y la correa, & medida
que corre alrededor del rodillo de accionamiento 82, —--
corregponde aproximadamente al espacio de la 1linea de
contacto entre los rodillos, de modo que los articulos
egtarén sometidos a una presidén suficiente para mante-
nerse en contacto friccional de arrastre con la super-
ficie pefiférica 32a. Ia accién.del rodillo de toma 83
proporciQna.suficiente tensibén de la correa para que -
éata, 80, no ejerza mis presibn que la necesaria para.
conseguir un control positivo del articulo mientras se
encugntra entre le superficie periférica 32a y la correa
80 y, mientras se mueve entre el rodillo.de gula 81 y el
rodillo de acciongmiento 82. Si se desea, el rodillo de
toma 83 puede montarse sobre un brazo 84 y desviarse por
medio de un muelle 85 en una direccidén que proporciona
o ngtantemente una teneidn pregeleccionada a la correa
80. De este modo, la correa permanecerd najo la tensién
apropiada se interponga o no un articulo entre la corres
v la superficie periférica 32a, en cualquier momento de-

do. Alternastivemente la correa 80 puede egtar hecha de
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materisl eldstico.

ELl rodillo 32 y el rodillo 82 estdn, ambosg, inter-
conectados a medios de accionamiento apropiados, como
pueden ger un motor, de_la forme ya conocida, por ejem-
plo, mediante engranajes y/o correas y poleasg de trans-
misidn, de modo gue la velocidad guperficial de la co-
rrea 80 corresponie easencialmente, a'la de la superfi-
cie periférica 32a. Por consiguiente, a medida que wn
articulo puma entre le correa y la superficie perifé-
rica, la tersibn de 1abcorrea.mantiene dicho articulo,
en contacto con la superficie periférica, lo que hace
que el articulo se desplace con el movimiento de la su-
perficie periférica. Ya que la correa 80 se desplaza
2, sustanoialmente, la migma velocidéd que le superfi-~
cie 32a, no hay ninglin movimien to relativo sustsncial
entre el articulo y la correa o la superficie periféri-
ca. ,

La correspondiente correa 86 pasa por el rodillo
de guifa 87, el rodillo Ge accionamiento &8 y el rodillo
de toma 89, todos los cuales estén montados similarmen-—
te y funcionane de msnera parecida en relacibn con el
rodillo orientador 31.

~En la realizacibén modificada de la invencidn re-
presentada en la fig. 13, iguales elementos llevan igua
les designaciones. La'realizacién de la fig. 13 difiere
de la de la figura 12 por la adicién de las correas -
méviles 23, 28', que pasan por los rodillos 31, 32 Vs
también, los rodillos 27, 29'. Dentro del espacio que
hay entre el rodillo 32 y el rodillo 27 y debeja del

alcance superior de la correa 28, se hs previsto una
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‘superficie sustentadora spropiadas para el alcance supg
rior de la correa 26+ Esta superficie de sustentacién
puede consistir en una plurelidad de rodillos de gufa
29 Y en 1z mencionade realizacidn, la conexidn de accip
nemiento entre el rodillo 32 y el rodillo 82, ex tal que
la velécidad‘ superficial de la correa 80 corregponde, -
sustancialmente, & la de la correa 28. De este modo, en
esta realizacién, lse correas 28, 28! realizen la misma
funcién y de la miema forme que lom rodilloe 31, 32 de
lg figure 12

Ia figure 14 muestre uns modificacidn de la figurs
124 En la modificacién representedas en la figura 14, i-
gueles elementos llevan iguales designaciones, pero di-
fieren en el sentido de que la correa 80 y la correa 86
estén felativamenﬁe compensadas y embas giran alrededor
de un adlo rodille de gula 81' adyacente a la 1:[nea_. de

- contacto entre rodillos, y que el rodillo de gufs 87 -

se ha omitido.

Adn cusndo se han representado y descrito realiza~
ciones particﬁlarea de la invencidn, es evidente que —
pued en efectuarse variass modificaciones y cambios sin
apartarse de la invencidn tal y como se define en las -
reivindicacionesg adjuntas.

NOTaAT '

Se reivindican, como propios pare que sean objeto
de Patente de Invencién en Es;pafia, por veinte afios, los
pun“t;os sigulen-tea' 7

1o~ Aperato para orientar cdpsulas de clerres y si-
milares, que comprende medios que reciben y que hacen -

glrar una mesa revuelta sl azar de cdpsulas de cierrve y

o
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‘que posicionan dichss cdpsulas sobre el berde y en u=
ng& capa; medlios que reciben y retiran de dichos medios
rotativos dicha capa de dicha ca'.paula; nedios que re-
tiren y alimenten desde dicha caps una sucesidn en f£i
5  la sencille de dichas cépsulas; medios que reciben di
che sucesidn en una sola fila y que orienten indivi-
duelmente dichas cépsulas, que incluyen superficles =~
periféricas rotativas, espaciadas, de un par de rodi-
1los que, individualmente, hacen girer dichas cédpsu—
10  lae a una posicidn deseade; mediom que mantienen un -
contacto da armgtre entre ung de dichés superficies
periféricas de rodillc y dos puntos discretos espacig
dog en el lado ablerto de una edpsuls individual mien
tras ez armastrada y se le hace girar por dicha super
15 ficie de un rodillo; medios de superficie que reciben .
lag cépsulaa Aya orientadas desde dichas superficies -
periféricaa; medios que reciben dichaé edpsulas orien-
tadas desde dichos mediosx de guperficie y que posicio-
nan &iqhaa cémeulas orientadas en uns cepa orientada y
20 gegundos madios que retiran y alimentan, desde dicha -
‘ capa orienteda & un punto deseado, una sucesién en u~-
ne sfle fils de dichas cdpsulss orientadas.
2.~ Aperato peras orientar edpsules de clerres y si
mileves, segin la reivindicecidén 1, en la que los dos
25 puntos discre‘tbs mencionados estdn espaciados del eje
longitudinal del cemine que siguen las cdpsulas indivi
dugkes durante el establecimiento de contacto por una
de dichas supexrficies de rodille, para efectuar un con
4rol positive de la rotacidn de dichas cédpsulas a di-

e posicidn deseads.




3.~ Aparato para orientar cdpsulas de clerres y
gimilares, carscterizado porque en une orientacidn -
deseads una pluralidad de artfoulos inicialmente dis-
puestos en unae orientacidén al ezer durente el movimiente
de unz sucesidn de dichos artfculos a través de una -
1{nea de contecto de rodillos que giran en direccidn
opuesta y 8 través de uno de losg ramzles dlvergentes
de conductos de salida, conectados a dicha linea de ~
congacto, comprendiendo la combinaeidn:

-~ medlos marginales para dichos rameles, consigs-
tiendo cada uno, esencislmente, en una de di-
chas superficies periféricas que definen el trg
yecte a segulr por los articulos que se desplg
zen o través de dicho remal; y

- medios que incluyen un espaciamiento entre di-
choas rodillos, sometiendo dichos articuloa a
la presidén de la 1fnea de contacto de los rodi
llos gin deformar esencialmente dichas super— '
ficies periféricas y estableciendo y mantenien
do un contacto friceional de arrastre entre u-
na de dichas superficieg gin defcrmar y en dos
puntos discrecionales separados uno del otro,

~ & lo largo del lado acopado de dichos articulos
durente mn movimiento & través de dicho condug
%o & 1a 1inea de contacto de los rodillos y u-
no de dichos remsles y haciendo, concomitante~
mente, que un art{culo determinado se desplace
& través de dicho conducto de sslida y a lo -
largo del recorrido del ramel definido por di-

cha. superficie sin deformar que establace con-
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tacto con el lado acopado de dicho articulo en
particular.

i
ALl AL

4o~ Aparato pars orientar cépsulas de cierres y si
milares, segin la reivindicacidén 3 en el que dichos -
ramales comprenden mediozs que incluyen paredes separa—
des una de otra desde vada una de dichas suparficies -
perfféricas, manteniendo dicho contecto friccional en
dichog puntos discreccionales y arrasirando de fomg -
positiva dichos ert{culos a través de dicho conducto -
de selida.

5.~ Aparato para orientar cépsulas de cisrres y si
mileres, de acuerdo con la reivindicacidn 1 y que com-
prende adicionelmente medios que glimentan una gucesiodn
de otros art{culos para ponerse en coincidencia con di=-
chas cépsulas orientadase

6e~ Aparato para orientar cépsules de clerres y sl
milares, de acuerdo con la reivindlcacidn 5 y que inclp
ye, adicionalmente, medios adyacentes a dicho punto de~
geado reuniendo juntos dichas cépsulas orientadas y los
otroa articulos.

7.~ Aperato pare orientar cdpsulas de cieres y si-
milares, caracterizado por un dispositivo orientador pa
ra desplazaf autométicamente, a gran velocldaed, una plu
ralidad de art{culos acopados desde una posicidn inicisl
en lg ﬁue los lzdos acopados de dichos srticulos pueden
caer, en cualguiers de lag direcciones opuegtas, en una
posileidn deseads en la que todos los lados acopados de
todos los referidos sxticulos dan frente & la direccidn
degeada, haciendo pasar individual y suceslvemente di-

chos articulos a través de uns 1f{nea de contacto entre

4
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un par de superficies méviles y arrastrando dichos arti
culos & lo largo de un trayecto curvilfneo predatermi~
nedo desde dicha linea de contacto de los rodillos a la
posicidn deseada mediante contacto friccional entre una
de dichas superficies y dos puntos diserecclonales seps
redog uno del otro, a lo largo de un borde marginal del
lado acopado de wn articulo individual, comprendiendo el
perfeccionamientot
- medios en el ledo de salida de diche 1inea de con
tacto que arrastran de farma positiva e individual
dichos art{culos desde dicha l{nes de contacto de
los rodillos & diche posicidon deseade a lo largo
de dicho trayecto y que evitan dafios a la super-
ficie de dichos artfculos y que comprenden medios-
flexibles que se desplazan en relacidn temporize-
dg con el movimiento de diche superficie desvian
do log art{culos sucesivos y maenteniendo dicho -
contacto friccional de arrastre entre dicha super
ficie mévil y los dos puntog discrecionales men-
cionados durante el movimiento de un articulo a
lo largo de dicho trayecto entre dichs linea de
contacto de los rodillos y dicha posicidn deseada.
8.~ Aparato para orientar cdpsulas de clerres y si
milares, de acusrdo con ls reivindicacién 7 en la que -
dichog medios flexibles son sinfin,
9.~ Aparato para orientar cdpsulas de cierres y si
milares, de acuerdo con lareivindicacién 8, en la que -
dichos medios sinfin son arrastrados alrededor de un par
da rodillos separsdos uno de otro, espaclados desde di~

. superficle,
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10.- Aparato para orientar cdpsulas de cierres y
gimlilares, de acuerdo con la reivindicecidn 9, en la -
qe dichos: medios sinfin se desplazan en le misma dirg
ccidn general que dicha superficie, en tanto que dichos
medios sinfin establecen contacto con dicho articulo in
dividuel.

110~ Aparato para orientar cépsulas de cierres y
simileres, de acuerdo con le reivindicacidén 9, y que ~
inecluye sdicionalmente, medios elésticos que esteblecen
contacto con dichos medics sinfin y que los impulsan he~
cis dicha superficie, para mantener el contacto entre -
diche superficie y los dos mencionsdos puntos discrecio
nales en el lado ablerto de dicho articulo.

124~ Aparato para orientar cdpsulas de clerres y
gimilerss, de acuerdo con la reivindicaecidén 9 en la que
gegundos medios flexibles sinfi{n corren alrededor de un
gegundo par de rodillos separados uno de otro y espacie-~
dos de le otra superficie mévil.

13.~ Aparato para orientar cdpsulas de clerres y
simileres, caracterizedo por un dispositivo para oriens
tar una sucesidn de articulos acopados, durante su movi
-miento desde una posicidn iniciael en que los ledos a-
biertos de los articulos sucesivos pueden dar frente en
cualquiera de lasg direcciones opuestas, a una posicidn -
deseads, con los lados ablertos de todos log mencionados
articulos dendo frente a la direccidn deseada y en el -
que dichos articulos se hacen pasar, individualmente, a
través de le linea de contacto entre un par de rodillos
que giran en direccidn contrerie y le presién de la 1i-

ea de contacto impulsa el lado abierto de un srticule
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individual haecia uno de dichos rodillos,comprendiendo -
el perfectionamiento:

- unos primeros medios flexibles sinfin que giran
alrededor de un rodillo mencionado ¥ que ze deg
plazen lejos de la linea de contacto de los oi-
lindros a lo largo de un trayscto preselecciona-
do;

-~ una gufa espaciada de dichos primeros medios fle
sibles méviles y adyacente & dicha 1ines de con-
tacto entre rodillos;

-~ gegundos medios flexibles sinfin que giran alre-
dedor de dicha gufa y que se desplazen en rela—
cién temporizeds con le velocidad del movimiento
de dichos primeros medios flexibvles moviles, y
en la direccidn general del movimiento de dichos
primeros medios, y que sujeten dichos articulos
entre dichos primeros y segundos: medios flexibles
durente el movimiento de dicho articulo desde di-
cha 1{nea de contacto de los rodillos & la mancio
nads posicidn deseade.

14,~ Aparato para orientar cépsulas de cierres y si
mlleres, de acuerdo con la reivindicacidn 13 y que com—
prende, adiconalmente, un soporte adyacente & dichos pri
meros medios flexibles mdviles y que define dicho traysc
t0.

15.- Aperato para orientar cépsulas de cierres y si
milares, de acuerdo con la reivindicaciln 13 en la que
dichos primeros medios flexible son adicionalmente arrag
trados alrededor de una segunda guia adyacente a dicha

posicidn deseadas

% ’
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16.- Aparato para orientar cdpsulas de cierres y
gimileres, de acuerdo con la reivindicacidn 13 y que -
comprende adicionalmente, medlog elésticos que impul-
san dichos segundos medios flexibles méviles, pare -
nentener dicho contacto de agarre.

17.-— APARATO PARA ORIENTAR CAPSULAS DE CIERRES Y
SIMITARES, » ‘

| Todo conforme se describe en la Memoria que ante-
cede, se ilustre como ejemplo de ejecucidn en los pla~
nos unidos a ella y se reivindice en su Nota.

Egta Memoria congta de treinta y dos hojas folia~
das, escritas a maquina por uns sdla cara y planos que
la acompafian.

Madrid, 22 de Agosto de 1,970
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