| . 1
MINISTERIO DE INDUSTRIA , 474—9-9—0-@'— Al
* REGISTRO DE LA PROPIEDAD INDUSTRIAL ® ES .

-~
—

1 @ FECHA DK PRESENTACION
L ¥

16 JUL 976

PATENTE DE INVENCION

@ PRIORIDADES) .
o @)numeno @reemn e
3.503 A/75 4,8,1975 ITALIA
@F‘c"‘ DE PUBLICIDAD @"" INTI @'AT‘NT‘ DE LA QUE t“ DIVISIONARIA

BESB

@'ﬂ'ﬂll.o O& LA INVENCION

“"PERFECCIONAMIENTOS EN LAS MAQUINAS AUTOMATICAS TIPO CICLICO
PARA EL, ACONDICINAMIENTO DE PRODUCTOS PRISMATICOS, PROVISTAS
DE ELEMENTOS DE TRABAJO SINCRONIZADOS ELECTRICAMENTE",

@ SOLICITANTE (8!

G. D Socibtd

3
DOMICILIO DEL SOLICITANTE

BOLONIA (Italia), Via Pomponia, 10

' @ wventon am

D, Enzo SERAGNOLI.- industrisl, italiano, residente en BOLONIA
(Italia), Via delle Rose 50

@ TITULAR (EB)

@ REPRESENTANTE

D. MANUEL DE RAFAEL GARCIA

% UNE A-4  MOD. 3108 UTILICESE COMO PRIMERA PAGINA DE LA MEMORIA
LA

kl



10

15

20

25

30

-2 -

de face constante ¥y bien definida entre los ciclos
de trab:jo de dichos elementos.

La duracidén de la relacibn de fase gorentizs
adenés del buen funcionamiento de la méquina, la
obtencién de productos acabados y fabricados sin
defectos.

Por dicho motivo, el solicitante se ha desem-
barazado ya de los medios convencionales para trensmitir’
y distribuir el movimiento a los diverscs elementos
de la miquina (tales como correas, cadenas, efc.) puesto
gque estos medios convencionales sufren roturas y
aflojemientos y los ha sustituido por sistemas cinemé~
ticos rigidos tipo rueda dentada de rotacién continua.
Las ruedas dentadas del sistema se colocan en secuencia
empezando en el origen del movimieqto ¥y terminando en
los distintos puntos de distribucién, desde donde se
regula, a la relacién de fase deseada, el movimiento
(continuo, intermitente, alternativo, etc.) de los
distintos elementos que colaboran en el proceso
productivo.

La relacién de fase puede verse en 1los
esquemas que reproducen les leyes del movimiento de
cada uno de los elementos de funcionamiento cfelico
(en adelsnte denominados "elementos primerios"), esquemas
trazados en relacién g datos ‘comunes y precisamente
como funcién de la posicién angular medida en grados
empezando desde una determinada "posicién O" de dicho
eje de rotacién continuo.

Al eje le llpomsremos en adelante "eje ciclico"

y por "ciclo de méquina" o simplemente "ciclo! se
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entenders una rotacidén 2 360° de dicho eje empezando
desde la '"posicién O,

En les méquinas empaquetedoras se emplean
mucho loe elementos (en adelante denominados "elementos
secundarios”) que relacionados con diversos tipos de
medios de control y comprobacilén se les obliga 2
intervenir esporédicamente o incluso peribdicemente
en el proceso productivo, pero a una velocidad bastante
n4s baja que la de los elementos primarios entes
mencionados.

Entre los elementos secundarios, puede
hacerse mencién - por ejemplo - de los elementos ,
expulsadores para expulsar los productos defectuosos,
partes defectuosas de materiel de empaquetado,
productos incorrectemente fabricados, etc. o de los
elenientos patra sustituir periddiczmente los montones
o carretes de material de empagquetado, como el
aparato descrito en la solicitud espafiola num. 426.933
de 24.5.1974 a nombre del mismo solicitante de esta
invencidn.

Teniendo en cuenta las razones anteriores
se- obligan a intexrvenir los elementos secundarios
generalmente inoperentes movidos por motores indepen-
dientes o por el motor de la misma miquina empaquetadora,
por los medios de control y comprobacidn y esta
intervencidén tiene que efectuarse en cualquier caso
respecto de las relaciones de fase definidas teniendo
en cuenta las leyes antes citadas que regulan la
intervencidn de los elementos primarios.

Como confirmacién de todo esto, puede hacerse
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referencia a un aparato de expulsién que tiene
que esperar, si tiene que expulser un produéto
defectueso de un transportador de movimiento
intermitente, a que éste se halle en una posicién
de parazda momenténea.

Segin lo que se ssbe, la relacién de
Tase entre los elementos primario y secundario se
obtiene por medio del eje ciclico y més especialmente °
se da la orden de trabajo a los elementos secun-
darios ya prefijados por dichos medios de comproba-
cién (en 1la relacién de fase deseada)por medios
que se sujetan al mismo eje cicliéo.

Estos medios son levas enchavetadas al
eje c¢iclico que actian durante la rotacién del
eje y por los interruptores, en los cirtvitos de
excitacién eléctricos de los motores que mueven
estos elementos., Puede hacerse el perfil de les
levas de modo que ofrezca, durante cada ciclo,
una 0 més Srdenes simples de puesta en marcha y/o
paro gl elemento relativo o tembién hacerse de modo
que ofrezca al motor del elemento relativo, ademés
de dichas érdenes, también la continuided de elimen-
tacién de corriente pera todo el tiempo necesario
de la operacién a completar.

Por lo tanto dichas levas tienen que ser
disefiadag individuelmente segin sus funciones y
enchavetadas al eje ciclico respecto a una relacién
de fase bien definida relacionada con dicha posicidn

nou,

Por dichos motivos, el sistema de cardinacién
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¥y accionamiento tipo leve exige en cada una de

sus asplicaciones especificas una absoluta preciéi6n

en el disefio, construccién y montaje y por tanto

el sistema de esta clase es bastente cero.
Considerando zhora, como gparece - por ejemplo -

en la patente espsfiola num. 375.438 de 21.6.1974 y

en la solicitud espefiola num. 427.517 a nombre del

mismo solicitante de esta invencidn, el hecho de

que en las miquinas empequetadoras y envasadoras

trabajendo a gren velocidad fabricadas por el mismo

solicitante se lleve a czbo el empaquetado y enva-

sado de los productos, en comparacién de lo que

sucede en las méquinas de tipo convencional por medio

de elementos més simples y ligeros pero a través

de un nYmero de operaciones bastante mayor, puede

enténderse la necesidad de tener un gran ntmero de

medios de control y verificacién en todo el recorridoe

de la éadena empaquetadora. En este caso, el empleo

del antes citado sistema de coordinacidn y accionamiento

tipo leva exigir{s la presencia de un nimero de levas

extraordinarismente elevado.

| Ademés de estos 1nconvenieﬁtes, la carge

excesiva a que se somete el eje ciclico puede ser,

© en estas méquinas empaguetadoras y envesadoras,

especialmente peligroso y de modo que comprometa
la velocidad alte de trebajo asequible con estas

méquinas.
Uno de los objetos de esta invencidn es

ofrecer una méquine antomftica tipo ciclico con

elementos de trabajo sincronizados eléctricemente,
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Otro de los objetos de la presente invencidn
consiste en ofrecer una miquina sutomética tipo
ciclico con sineronizacién elégtriéa de sus ele-
mentos de trabajo, cuye sincronizacidén elécirica

5 se obtiene mediante un aparato de construccidén sencilla
que puede fabricarse en serie, y adaptable a cual-
quier tipo de méquina antomética en especial si
estd provisto de un gran nimero de medios de control
¥y comprobacién y por ténto de gran economfia si se

10 compara a los aéaratoa convencionales.

Estos y otros objetos se alcanzan con la
méquine automitica de tipo ciclico, segin la invencién
parg el acondicionamiento de productos prismiticos
que comprenden ung serie de elementos funcioneales

15 cada uno de los cusles estéd provisto de un movimiento
periédico en relacién fase-ciclico fﬁncional con
los dem&s, estendo estos elementos funcionales
interconectados como minimo & un sincronizedor de
fase comin de giro continuo de la miquine, cuye

20 méquina se caracteriza porque comprende un generador
de impulsos relacionado con dicho sincronizador de
fase de rotacién continue y adaptado paras generer
une secuencig como minimo de dos series de impulsos
isofrecuencisles de dsplazamiento de fase; un elemento

25 multiplicador de frecuencia légico de tipo exclusivo
OR conectado a dicho generador de impulsos; un
contador conectado a la salida de dicho elemento
tipo 1légico exclusivo; y un convertidor de cédigo
conectado a dicho contador y con una gerie de salides

30 conectada cada una de ellas a los elementos de
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interconexién de la méquina.

Le invencién se describe todavia més
a modo de ejemplo con referencia a los dibujos
anexos en los cugles:

Ia figura 1 es una vista en perspectiva
de una disposicién eatructural de una instalacién
convencional que comprende una serie de maquinas
para elgborar paguetes de ciga.rfillos;

La figure 2 representa esquemiticamente
y en forma de conjunto los elementos para lsa
sincronizacidn eléctrice segin la invencién de
los elementos funcioneles .de las méquinas de la
instalacibén ilustrads en la figura I.

La figura 3 es un detalle ampliado y
esquemético de la figura 2. '

Las figs. 4, 5, 6y 7 r'epresen’can las
formas de onda eléctricas generadas por los eleméntos
ilustrados en la fig. 2.

Te figura 8 représen‘ta los gréficos
tiempo~fase del elemento funcional de la méguina

¥y de ls instelacién de la fig. 1 sincronizado

“eléctricamente segin la invencidn.

La instalacién representada en la fig.

1 comprende dos méquinas empaguetadoras X y X'

" una unidad de depésito Y, una méquina envolvedora

(ovérwrapping) S ¥ una méquina envesadora %

directamente conectada a la mégquine envolvedora S.

La unided depdsito Y es del tipo que tiene dos

columnas verticales C y C' conectada cada una por

medio de los transportadores u y u' a las salidas
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de las méquinas X y X' respectivamente. El transportador
u" conecta la selida de la unidad depésito Y a la
entrada de la méquina envolvedora S.

Con referencia a lg fig. 2, en el eje 1 de
un motor eléctrico M se enchaveta un engranaje cilin-
drico 2 que se acopla al engranaje cilindrico 3 montado
en el eje 4, siendo la relacibén de los engranajes cilindricos
2y 3 de 1:1. En el eje definido como "eje ciclico" 4 |
también se enchaveta un disco metélico 5 de 1lanta
dentada que comprende, en la realizacién ilustrads,
dieciocho dientes 6 sustancislmente rectangulares con
un ancho a medido en direccién periférice y formendo
entre elios los espacios 7 tenlendo ta;nbién un ancho
& medido igualmente en direccién periférica (véase
fig. 3), por tento, la parte de la llanta que comprende

" un diente 6 y un espacio contiguo 7, definido con
“'paso del disco 5, tiene una magnitud angular de 20°,

En el mismo plano que contiene el disco 5

y.en el recorrido de la llanta dentada hay dos sensores

de induccidén magnética A y B, estando el sensor B

desplazado de fase con relacién al sensor A en -2—114_-71

de un paso (en donde n = 1,2,3¢¢+.. etc.) de modo que,
al encarerse el sensor A con la linea mediana de un
diente 6, el sensor B(deblera ser n = 1 como en el
caso de la figura 3) s enfrente con el lado derecho
del mismo diente 6. 4

Los éensores A y B han sido adaptados para
detectar la presencia de los dientes 6 y durante la

rotacidén del disco 5, para generar cada uno los

impulsos de corriente rectangular en el paso de cada
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diente 6 ante la zona de actuacién de cade gensor,
permaneciendo cada impulso hasta la llegada en
dic :a zona el préximo espacio 7. Durante cada revo-~
luc 4n completa del disco, dieciooho impulsos son
5 ger ~ados por cada sensor A y B.
Como puede versen en las figs. 4 y 5, las

fo: s de onde generadas en la salida de los dos
ses res Ay B son por tanto del tipo periédico con

*un 2riodo correspondiente a una rotacién de 20° del

10 dai: 5 y oscilando entre dos niveles diferentes

. a( 3 niveles - razonando en términos légicos -
se nan respectivamente el valor ™" en presencia
¥y e. . lor "O" en asusencia del impulso.

Respecto al esquema de conjunto de la fig.

15 2y alas figs. 3 a 7, vemos a explicar ahora como
trebajan y se utilizan los impulsos rectangulares
generados por el sensor magnético A y B durante el
giro del disco 5.

Al principio, o posicién "O" del ciclo

20 <dlustredo en la fig, 3 por la coincidencia de la
sefial P con un indicador estacionario F - el sensor
A ge encara con la linea medisna de un diente 6 ¥
¢l sensor B, a la derecha de A, se enfrenta con el
lado derecho del mismo diente 6.

25 En estas condiciones, a una rotacién de 40°
a la derecha del disco 5 empezando desde dicha °
mposicién O" en las salidas de los sensores Ay B
se generan las formas de onda r;presentadas en la
fig. 4. Si el disco 5 gira a la izquierda,lo ouel

30 puede ocurrir en el caso de una condicidn de trabajo
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anormal de le mAquina empaquetadora, en las salidas
de los sensores A y B las formas de onda representadas
en la fig. 5 se habrin generado,
De estas figuras se desprende'claramente

que el sensor A, colocado simétricamente respecto
al diente 6, genera una onda de salida cuya fase
es independiente de la direcciédn rotative del disco,
mientras que la onda generada por el sensor B en
relacién con la onda de salide del sensor A, esté
retrasada 90° pare la rotacién a la derecha del
disco 5 y adelantada 90° para el giro a la izquierda
del disco 5. _

| En otras palabras, la onda de salida del
sensor B sufre un desplazsmiento de fase de medio

periodo cuando se cambia lg direccidn de rotabi&n

"del disco 5.

Pueden llustrarse las dos condiciones
anteriores en las dos tablas siguientes 1y 2 en
donde la secuencia de los niveles légicos de las
sefiales de salida VA del sensor A y VB del sensor
B se indican durante los 40° de giro del disco 5,
primero s la derecha (véase fig. 4) ¥ luego‘a la
izquierda (véase fig. 5). '

Rotacién g la derecha Rotacidén a la izquierda
tabla 1 Tabla 2

VA VB VA VB

1 1 1 0

0 1 0 0

0 0 0 1

1 ] 0. 1 1




.M

10

15

20

25

30

Durante el trabajo normal de la miquina y
por tanto en el giro a la derecha del disco 5, se
envien las sefiales de salida VA y VB a las entradas
I1 e I2 de un elemento multiplicador de frecuencla
18gico del tipo exclusivo OR que envia a su salida
U una sefial de nivel légico "1" cuando las sefiales
de entrads tienen el mismo nivel légico y una seflal
de nivel 1légico "0O" cuando las dos sefiales de entrada
tienen un nivel 1légico diferente.

Puede wgprse en la tabla funcional siguiente:

Tabla 3
I1 I2 U
1 1 1
0 1 0
0 0 1
1T o 0

En la salide U del elemento 8 hay por tanto
una sefial cuya frecuencie es dos veces la de las
sefiales generadas lndividualmente por los sensores
Ay B (véase fig. 6). En otras palabras, en dicha
salida U se envia un impulso con una duracién corres-
pondlente a un giro de 59 a1 aiseo 5, cada 10° de
rotacién de dicho disco respecto a dicha "posiclén O
para un total de treinte y seis impulsos por cada
revolucidén completa del eje 4.

La sefial de salida del elemento 8 se envia
luego a la entrada de un contador 9 de treinta y seis
impulsos bidireccional para contar los treinta y seis
impulsos que comprende dos fases 10 y 11 conectadas

en cascada, la primera para contar unidades y la
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segunda parg, contai' decenas,.

Segin 1o que se sabe, €l cambio de posicién
del contador 9, cuyo elemento base es un multivibrador
bi-estable (circuito equilibrado) acontece a cada

5 llegada de un impulso y por tanto a cada»10° de
giro del eje 4.

En el caso estudisdo de una rotacidén a la
éerecha del disco 5 se hace la cuenta de los 36
impulsos por orden creciente empezando desde O

10 cuando el disco coincide con dicha "posicién OV,
hasta 36 cuando el disco 5 slcanza nuevamente la
"posicién O" después de una rotacidén de 360°,
Por debajo del contador 9 se ha previsto
un convertidor de cédigos 12, cuys tarea es convertir
15 en cbédigo decimal‘, por ejemplo, el cbdigo binario
utilizado para contar impulsos y cuyo convertidor
de cbdigos 12 tiene 36 salides U1, U2, U3ese
»¢.036 independientes entre ‘s,
En la salida U1 se dispone, ex cada
20 revolucién completa del eje 4 empezando »desde'la.
‘vosicién O%, una sefial & nivel 1légico *I" (impulso)
en correspondencia @ la primera rotacién de 10° del
disco 5 y a nivel 1égico "O" pare los 350° restantes,
en la salida U2 se dispone de una sefial g nivel
25  légico "I" en correspondencia a la segunde rotacién
de 10° del disco 5 y una sefial a nivel légico "O"
para los 350° restantes y asi{ sucesivamente (véase
fig. 7).
‘Estos impulsos desplazados entre si en
30 10° de fase y unidos a posiciones bien definidas
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en el eje 4, pueden emplearse por tanto para controlar
los elementos ouya intervencién ha de estar estric-
tamente en relacién de fase con el ciclo de la méquina.
Estos impulsos pueden suministrar una simple
orden de comienzo mediante sus 4ngulos de entrades
a determinados elementos, por ejemplo cerrando los
circuitos de excitacién de los motores eléctricos
0 electromagnéticos. Si la intervencién de un elemento
determinado permaeneciers durante un intervalo temporal
correspondiente a la duracidén de 0.10° (2 = 1,2,3¢00000)
de giro del eje 4, puede emplearse una secuencia de
n impulsos obtenida en la salida del convertidor de
cbédigos 12, aparte de medio de comienzo también como
nedio de alimentacién de corriente de dicho elemento
durante todo el perfodo de su intervencién.
Si esta turacién, por ejemplo, persistiera
desde el comienzo del segundo impulso hasta un giro
de 30° del eje 4, se podrdn hecer circular las salidas
U2, U3, U4 del convertidor de cédigos 12 correspondientes

sl segundo, tercer y cuarto impulsos junto con un '

 elemento comin OR 13 que tiene una sola salide UOR

y adsptada pera satisfacer la siguiente tebla funcional.
- Tabla 4

U2 U3 u4 | UOR
1. 0 0 1
0 1 o | 1
0 0 1 1

En la salida UOR del elemento OR 13 se
dispone por tanto de una sefial cuya duracién corres-

ponde a ung rotacién de 30° del eje 4. Como puede




10

15

20

25

30

.-14..

verse en el eSqﬁema de conjunto de le fig. 2,
las seficles de salida VA y VB del sensor A ¥y B
estén tembién adelantadas, aparte de hacia el
elemento OR 8, tembién a la entrada fie un impulso
16gico - elemento diseriminador 14 que seleccions
1la direccién de rotacién del disco 5..

La tarea de este elemento conocido 14,
sensible a la secuencia de los niveles légicos
de las sefiales VA y VB, es la de ez‘lviar gl contador
9 une seflal de contaje VC en orden creciente cuando
el disco 5 gira a la derecha (condicibén de trabajo
normsl de la migquina - tabla 1) o una seiiel de
contaje VD en orden decreciente si el disco 5
gira a la izquierds (eondicién de trebajo anormal
de 1a miquina - tabla 2).

Esta solucién encuentrs sus motivos en
el hecho de que en circunstancias determinesdas,
es necesario accionar la méquine “hacia atris"

con la rotacién consiguiente de los diversos

_ elementos en sentido opuesto al normal y por ,'Ean’bo,
" en este ejemplo, una rotacién a la izquierds del

disco 5. Esto acontece, aparte de otros motivos

de mantenimliento ordinario, tembién cuando surge

la necesidad de comprobar y ajustar en especisl

antes de volver a poner en marcha la méquins después

de paros o gverias.

Queda pues claro que si el contador 9

no recibe informacidn ecerca de la condicién de
trabajo enormal de la méquina, la intervencién

de los elementos controlados por los impulsos
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de selida del convertidor de cédigos 12 se sucederin
en el orden correspondiente a un contaje normal, es
decir, en orden creciente sin cumplir por tanto la
relacién de fase de los distintos elementos conec-
tados mecénicamente al eje 4, y todo ello con conse-
cuencias de especial gravedad. El elemento 14 permite,
en el ¥ltimo andlisis, establecer une correlacién
bi-univoca entre cada :meulso'mc'rbriz e la salida
del convertidor de cbdigos 12 y una posicién bien
definida del disco dentado 5. '
 ‘Conviene observar, segin la realizacién
antes descrita, que en la salids del convertidor de
cédigoe 12 se dispone de impulso motriz por cada
giro de f0° del eje 4.

8i fuerg necesario tener una mejor precisién
en la intervencién de los elementos controlados
por dichos impulsos, se puede aumentar el mimero de
i;npulsos por c¢lelo utilizendo - por ejemplo - un
disco dentado que tuviera un paso menor de 2a &
utilizando circuitos adaptados para aumentar la
frecuencia de las sefiales de salida de los sensores
Ay B.

Los gréficos de la fig. 8 ilustran los
tiempos-fases del elemento funcional de la unidad
de dep6sito Y, descrite en la patente espafiola
num. 340.925 a nombre del mismo solicitante de
esta invencibén y que forma parfe de la instaleeién
representada en la fig. 1 cuyos elementos funcio-

nales hen sido sincronizedos eléctricamente segfn

esta invencién.
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Los tiempos-fases trazados en los gré&ficos
con relacién a las levas de sincronizacidén 23-28
de la unidad de depésito Y de la patente antes citads,
se han obtenido précticemente utilizendo las salidas
del convertidor de cbédigos 12 y con lé,-a&uda de los
elementos OR 13 antes descritos.

En dichos gréficos pueden verse igualmente
los periodos de trabajo y parada momenténea de las
levas 18-21 de la misma unidad de depbésito Y. Ia
base del esquema corresponde 2 un ciclo de la méguina,
es decir a una rotacién de 360° del eje motrig
principal 15 de la unidad de depbsito Y y en dicho

esquema, suponiendo como base de partida la méxima

posicién de retroceso del empujador 66- (véase la patente

antes citada) la leva fun&ional 20 para dicho empuja-
dor 66 tiene una parade momenténea A-AI°, se sitda

un primer movimiento de avance AT®-ATT° hasta el
éngulo de empuje del empujgdor contiguo al éngulo

més cerrado del travesafio 44 del elevador 40-44;

una parada momenténes, ATI®-AT1T1°, se sitda un segundo
movimiento de avance AITI®-ATV® hasta dicho éngulo

de empuje contiguo al &ngulo m4s cerrado de la correa
del transportador u", se sitia un primer movimiento |
de retroceso AIV®- AV® hasta dicho 4ngulo de empuje
otra vez cerca de la posicién de comienzo del segundo
movimiento de avance AITI®- AIV°; un corto retroceso
del movimiento AVO- AVI°.,, una corta perads momenténes
AVI®~ pvrr® y finalmente un retroceso desde la posicién
AViI° e la posicién de comienzo A.

La leva 21 se ha concebido de modo que
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accione las regletas de placa 92,92' con posiciones

en voladizo & 180° entre s y en fase con los

-tiempos de la leva 20, como puede verse en la fig.

8 y segin los tiempos B-BI° correspondientes a una
posicién percislmente elevada, BI°-BII° de movi-
miento hsoia una posicién méxima elevadora, BII®-BIII®
de una parade momenténes en la mixima posicién
elevadora, BIII®- BIV® de retroceso en la posicién
parcislmente leventada, BIVO- BV® de parade momenténea
en dicha posicibn parcizlmente leventada, BV°-~ BvI°

de movimiento hacia una méxima posicién descendente,

BVI°~ BVII? de parada momenténea en dicha méxime

"posicién descendente, BVII®- BAVITI® de movimiento

hacia la posicién parcialmente levantada y BVIII®- BIx°
de parada momenténea en unién con B-BI° en dicha
posicién parcislmente elevadora. Siempre en fase

con los tiempos A y B citados, pueden verse también
los periodos de colasboracibén del electroimin 32

con la leve 18 y para la leva 19 que acciona el
elevador 40-44. Estos' periodos se indican respecti-

vemente por C-CI° - ¢I1I° - €III° - CIV® - VO - oVvI® -

oviI© - ovirz® - c1x® y p - p1° - DII°- DIII® - DIVP - DYO

vi° - oviil.

En los esquemas las levas 23 a 28 que
acclonan los microrruptores MC2 a MC? 868 hen rela-
cionado con una linea llemeda "neutral® debajo de
la cual se indicen los periodos de clerre y encima
los periodos de gpertura de dichos microrruptores.

Los correspondientes periodos de cierre y asbertura

Be inc}ican respectivamente por orden mediante las
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letras E a EITI®, F a FIII°, G a GV°, H a HIIIC,
IaTlIll°yLarirrl.

La invencibn, dentro de su esencididag,
puede ser llevada a la préictica en otras formas

de realizacibén que difieran sbélo en detalle de la

-indicada inicamente a titulo de ejemplo, a las

cuales alcanzari igualmente la proteccidn que se
recaba. Podrén, .pues, realizarse estos perfeccio-
namientos con los medios, componentes y accesorios
m4s adecuados, por quedar todo ello comprendido
en ¢l espiritu de las siguiem@es reivindicat¢iones.
A todos los efectgs rertinentes se hace
constar con la presente solicitud de patente de
inveneidn que se invoca la priorided de 4 de Agosto

de 1975 correspondiente a la Patente Italiana 3.503

/75,
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REIVINDICACIONES

1.~ Perfeccionamientos en las méquinas
automdticas tipo ciclico para el acondicionsmiento
de productos prisméticos, las cuales comprenden
una serie de elementos de trgbajo provisto cade
uno de un nmovimiento peribddico en una relacién
fase-ciclico funcional con los demés, y estando
dichos elementos funcionales interconectados como
pinimo e un sincronizador de fase comdn de rotacién
continue de la méquine, caracter izados
por el hecho de dotar a ésta de un generador de
impulsos (5,4,B) relacionado con dicho sinecronizador
de fase (4) de rotecién continue y adaptado para
generar una secuéncia como minimo de dos series
de impulsos isofrecuancisles desfasados; un elemento
multiplica:ior de frecuancia légico de OR/tipo ex=-

clusivo conectado g dicho generador de impulsos

’(5,'A,B); un contador (9) conectado a la salida (U)

de dicho elemento tipo exclusivo 1légico (8); ¥
un convertidor de ebdigos (12) conectado a dicho

contador (9) y teniendo una serie de salidas (U1,

U2, U3eeeess Un) conectada cada una a los elementos

_interconectadores de la méquina.

2.~ Perfeccionamientos, segin la reivin-
dicacién 1, caracterizados porque el hecho de
dotar a la méquina, como minimo, de un elemento
1égico tipo OR (13) a cuya entrada estén conectadas
como mfnimo dos selidses (U1, U2,....Un) de dicho

convertidor de cédigos (12), estando conectada’

la-salida (UOR) de dicho elemento 1légico tipo OR
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(13) &l elemento interconectador como mfnimo de uno
de dichos elementos funcioneles de la miquina.

3¢~ Perfeccionamientos, segin la reivindi-
cacién 1, ceracterizados porque dicho contador (9) es
un contador bidireccional.

4.~ Perfeccionamienbos, segin la reivindi-
cacién 1, caracterizados por el hecho de dotar & la
méquing, ademfs, de un elemento discriminador-impulso
1égico -14- cuya entrada esta conectada a la salida
de dicho generadoz; de impulsos (5,4,B,) ¥ cuslra salids
esté conectada a dicho contador bidireccionsl (9) para
determinar el sentido de contaje de &ste ¥litimo.

' 5.~ Perfeccionamientos, segin la reivindi-
cacién 1, caracterizedos po:éque 'dioho sincronizedoxr de
fase de rotacibn continue (4) es el eje ciclico de la
méquina. .

6.~ Perfeccionamientos, segin la reivindi-
cacién 1, caracterizados porque el generador de impulsos
comprende un disco metélico (5) con una llanta pfovista
de una serie de dientes 'alternativos (6) ¥ espacios (7),
teniendo dichos dientes (6) y espacios (7) el mismo
ancho (&) medido en sentido periférico y dos sensores
(A,B) adaptedos pera detectar la presencia de los
dientes (6) y generar un impulso, estando colocados
dichos sensores (A,B) en el recorrido de dicha llanta y
desfesados entre si por %%,'-'—'l de un paso, en el cual
n=1, 2,3c00s00tCe

7.~ Perfeccionsmientos, segin la reivindica-

cibn 1, caracterizados porque dichos sensores (A,B)

son gensores de induccién magnéticos.
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8.~ PERFECCIONAMIENTOS EN LAS MAQUINAS AUTO-
MATICAS TIPO CICLICO PARA EIL ACONDICIONAMIENTO DE
PRODUCTOS FPRISMATICOS, PROVISTAS DE ELEMENTOS DE TRA-
BAJO SINCRONIZADOS ELECTRICAMENTE.

Consta la presente memoria descriptiva
de veintiuna hojes y tres léminas de dibujos.

Madrid, e .

" Q6L

G.D. SOCIEPA PER AZIONI
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