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DESCRIPCION

Mecanismo de seleccion/rechazo de corchos de botellas.

SECTOR DE LA TECNICA

La presente invencion se refiere a un mecanismo de seleccion y rechazo de corchos

de botellas, cuya evidente finalidad es eliminar aquellos corchos que durante su

produccion no cumplan con unos parametros preestablecidos.

El objeto de la invencion es proporcionar un mecanismo que pueda llevar a cabo el

analisis y posible rechazo de los corchos de forma totalmente automatizada.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

En el ambito de aplicacion practica de la invencion, la industria fabricante de

tapones de corcho, dada la falta de homogeneidad de la materia prima de la que se

parte, por mucho que los procesos de obtencidn de corchos se intenten automatizar

completamente, los corchos obtenidos no siempre cumplen las especificaciones

referidas.
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En tal sentido, los corchos obtenidos pueden somerterse a un examen visual
externo, que no siempre resulta suficiente, por cuanto que el mismo podria tener
defectos internos, que a simple vista no son visibles, pero que podrian detectarse en

funcion del menor peso de éstos.

EXPLICACION DE LA INVENCION

El mecanismo de seleccidn-rechazo que se preconiza resuelve de forma
plenamente satisfactoria la problematica anteriormente expuesta, en base a una
solucién sencilla pero eficaz, que permite analizar los corchos obtenidos en funcién
de su peso, rechazando aquellos que no lleguen a un valor preestablecido,

asegurando asi una perfecta calidad del producto finalmente entregado.

Para ello, y de forma mas concreta, el mecanismo de la invencion esta destinado a
instalarse en serie con la cadena de produccion de los corchos, de manera que
éstos acceden a través de una columna y por medio de un empujador, de forma
unitaria a una bascula que registra su peso, de manera que la propia alimentacion

de los corchos y el desplazamiento de éstos mediante el empujador hacia la zona de
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pesaje hace que el nuevo corcho a pesar desplace al ya pesado, el cual acaba
cayendo por gravedad a través de una segunda columna o columna inferior que
desemboca inferiormente en una zona de recogida de los corchos aptos, con la
particularidad de que dicha columna incluye un tramo intermedio coaxial con el resto
de la columna pero independizable de ésta, el cual esta asistido por un brazo
robotizado que desplaza angularmente dicho tramo hacia una zona de recogida de

los corchos no aptos.

Para que los corchos no aptos queden retenidos en este tramo intermedio, se ha
previsto que el mismo incorpore un orificio perimetral en el que es selectiva y
radialmente insertable un elemento retenedor en que se remata el vastago retractil
de un cilindro o actuador, solidario al brazo robotizado, de manera que a través de
una serie de sensores opticos es posible conocer en todo momento la posicion a lo
largo del mecanismo de los diferentes corchos que acceden al mismo, de modo que
cuando se detecte un corcho con un peso no valido, la electrénica de control del
mecanismo activara el citado cilindro o actuador asociado al tramo intermedio de la
columna inferior, de modo que al caer el corcho a eliminar por gravedad a través de
dicha columna, quedara retenido en el tramo intermedio, al no poder pasar debido al

elemento retenedor, momento en el cual se sincronizara el movimiento angular del
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brazo robotizado hacia la zona de descarga de producto no apto, de modo que
cuando dicho tramo intermedio esté situado correctamente en dicha zona, el cilindro
0 actuador se retraera, liberando asi el corcho y permitiendo que el mismo caiga por
gravedad hacia la zona de rechazo, de manera que una vez eliminado dicho corcho,
el brazo robotizado vuelva a su posicion inicial, axial con la columna inferior, y

dejando libre el paso de corchos aptos.

Se consigue de esta manera un mecanismo totalmente automatizado para la
seleccidon y rechazo de corchos en funcion de su peso sumamente precisa, eficaz y

rapido.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Para complementar la descripcidn que seguidamente se va a realizar y con objeto
de ayudar a una mejor comprension de las caracteristicas del invento, de acuerdo
con un ejemplo preferente de realizacién practica del mismo, se acompana como
parte integrante de dicha descripcidn, un juego de planos en donde con caracter

ilustrativo y no limitativo, se ha representado lo siguiente:
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La figura 1.- Muestra una vista en perspectiva de un mecanismo de
seleccion/rechazo de corchos de botella realizado de acuerdo con el objeto de la
presente invencion, en una posicion de trabajo en la que los corchos analizados son

aptos y por lo tanto no es preciso eliminarlos.

La figura 2.- Muestra una vista similar a la de la figura 1, pero en una fase inicial de
rechazo de un corcho, en la que, el tramo intermedio de la columna inferior es
bloqueado, para evitar la caida del corcho no apto hacia la zona de recogida de los

corchos aptos.

La figura 3.- Muestra una vista similar a la de la figura 2, pero en la que el brazo
robotizado asociado al tramo intermedio de la columna inferior se desplaza
angularmente hacia una zona de rechazo, sobre la que se dejan caer los corchos no

aptos una vez liberados éstos por el mecanismo.

REALIZACION PREFERENTE DE LA INVENCION

A la vista de las figuras resefiadas, puede observarse como el mecanismo de

seleccion/rechazo de corchos de botellas consiste en un equipo destinado a
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integrarse en linea con el serie con la la cadena de produccion de los corchos,
estableciéndose una columna superior (1) a través de la que se alimentan los
corchos, dispuesta a una altura acorde a la altura de los corchos con respecto a una
bandeja (2), de manera que en el apilamiento entre corchos, estos se desplazan
unitariamente por un empujador (3) hacia una zona de pesaje (4), en la que se
registra electronicamente su peso y se compara con parametro preestablecido, en
orden a detectar la validez o invalidez del producto obtenido, producto que es
empujado por la propia alimentacién unitaria de los corchos hacia una segunda
columna o columna inferior (5) a través de la que los corchos caen por gravedad

hacia una zona de recogida de los corchos aptos (6).

La columna inferior (5) incluye un tramo intermedio (7) coaxial con el resto de la
columna pero independizable de ésta, el cual esta asistido por un brazo (8)
robotizado, capaz de desplazar angularmente dicho tramo intermedio (7) hacia una

zona de recogida de los corchos no aptos (9), tal como muestra la figura 3.

Previamente a esta operativa, y de acuerdo con lo mostrado en la figura 2, se ha
previsto que el tramo intermedio (7) incorpore un orificio a través del que es

susceptible de acceder radialmente un elemento retenedor (10) en que se remata el
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vastago retractil (11) de un cilindro o actuador, solidario al brazo (8), controlado a
través de la electronica del mecanismo, la cual estd asistida a su vez por una
pluralidad de sensores Opticos (12) a través de los que controlar la posicion de los

corchos (13) a su paso por el mecanismo.

De esta forma, y tal y como se ha explicado anteriormente, cuando el peso de un
corcho sea inadecuado, la electrénica de control del mecanismo activara el cilindro o
actuador asociado al elemento retenedor (10) bloqueando el acceso del corcho a
eliminar hacia la zona de corchos aptos, quedando por tanto retenido en el tramo
intermedio (7) de la columna, tal como muestra la figura 2, y acto seguido, tal como
muestra la figura 3, dicho tramo intermedio (7) sera desplazado hacia la zona de
rechazo por medio del brazo (8) robotizado, de modo que una vez alcanzada la
posicion exacta, controlada por los sensores 6pticos (12), el mecanismo procedera a
liberar el corcho mediante la retraccion del vastago (11) del cilindro asociado al
elemento retenedor, y posicionar nuevamente el tramo interemdio (7) axialmente a
la columna inferior (5), dejando libre el paso de corchos aptos hasta que se detecte

un nuevo corcho con defectos de fabricacion.
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REIVINDICACIONES

12.- Mecanismo de seleccion/rechazo de corchos de botellas, caracterizado porque
esta constituido a partir de una columna superior (1) de alimentacion de corchos,
descargados sobre una bandeja (2) asistida por un empujador (3), sobre la que se
sitla una zona de pesaje (4) y una zona de descarga hacia una segunda columna o
columna inferior (5) que descarga por gravedad sobre una zona de recogida de los
corchos aptos (6), con la particularidad de que la columna inferior (5) incluye un
tramo intermedio (7) coaxial e independizable de dicha columna, asistido por un
brazo (8) robotizado, capaz de desplazar angularmente dicho tramo intermedio (7)
hacia una zona de recogida de los corchos no aptos (9), tramo intermedio (7) que

incluye medios de retencion y liberacién de los corchos pasantes a su través.

22.- Mecanismo de seleccidn/rechazo de corchos de botellas, segun reivindicacion
18, caracterizado porque los medios de retencion y liberacion de los corchos
pasantes a través del tramo intermedio (7) se materializan en un elemento retenedor
(10) insertable radialmente en el seno del tramo intermedio (7) a través de un
orificio y asociado al vastago retractil (11) de un cilindro o actuador, solidario al

brazo (8), gobernado a través de la electrénica de control del mecanismo.
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32.- Mecanismo de seleccidn/rechazo de corchos de botellas, segun reivindicaciones

12 y 22 caracterizado porque incluye sensores oOpticos (12) de control de la posicion

de los corchos a su paso por el mecanismo.
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