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DECRIPCION
Aparato de modificacion de ribete
Campo técnico

La presente invencion se relaciona con un aparato de modificacién de ribete y métodos para lo mismo, y en particular
aunque no exclusivamente con un aparato para ribetear para aplicar una cinta de video a componentes de mobiliario.

Técnica antecedente

Es conocida la aplicacion de ribetear alrededor de perimetros de tableros u otros objetos planos usados en la
construcciéon de mobiliarios. Tal ribeteado, bien sea de chapa de madera, plastico, melteca o formica, permite que
muebles tales como tableros de mesa tengan un grado de durabilidad y una resistencia al desgaste que de otra forma
no existiria si no se aplicara ribeteado. También mejora la apariencia de tales objetos. Es comun para ribetear hacer la
aplicacion de forma continua usando una variedad de técnicas diferentes que varian en su complejidad, coste y
confiabilidad. Las técnicas de colocaciéon a mano son las mas comunes pero usualmente demandan un cierto nivel de
pericia de parte del operador. Tales técnicas tienen la desventaja de generar variabilidad en el producto final puesto que
el grado de adhesiéon se basa en la fuerza de presion aplicada al ribeteado durante la colocacién asi como en la
orientacion de la fuerza en relacion con el ribete del objeto. Las técnicas de colocacién a mano también son intensas en
trabajo y pueden ser costosas para un trabajo de gran volumen. Las técnicas alternativas se basan en el médem CNC
(control numérico por ordenador) de una cabeza de presion. Las maquinas de CNC se basan en informacion
preprogramada sobre la forma del objeto para seguir su contorno y simultaneamente aplicar la cinta. Tales sistemas
también tienden a ser costosos y lentos, siendo necesario maquinar el borde antes de la aplicacidn del ribete, con el fin
de asegurar que el camino que la maquina sigue es conmensurado con el objeto.

Una busqueda que se ha llevado a cabo ha localizado varias especificaciones de patente. Estas incluyen la DE 3
517194 la cual es un sistema que utiliza unos brazos sensores para determinar la proximidad del conjunto a la pieza de
trabajo. Este brazo sensor determina la direccién y velocidad de cada guia de eje para hacer que el sistema de
engomado/encintado avance a velocidad constante alrededor de la pieza de trabajo. Las desventajas de este sistema
son su complejidad, el esfuerzo necesario para cargar la plataforma giratoria con las piezas de llenado asi como para
hacer que la cinta avance en forma continua de una pieza a otra, y los limites de forma que deben ser manejados
debido a la incapacidad de la plataforma giratoria para invertir la direccién y manejar formas completas profundas.
También es posible que el eje de pivote pueda atascarse sobre la pieza de trabajo si la curvatura es demasiado cerrada.

La DE 39 14461 describe un sistema para cargar un carrete de cinta (justamente suficiente para enfrentar una pieza de
trabajo) sobre el conjunto de tal manera que sea de tamafio y peso minimo asegurando un buen seguimiento de la
forma. La unidad es controlada por control numérico (NC). Su desventaja es que es una soluciéon muy costosa puesto
que usa una tecnologia muy complicada y costosa y requiere técnicos expertos para proporcionarle servicio.

La DE 37 02154 es para un sistema controlado por NC con flexibilidad limitada del conjunto. El conjunto es incapaz de
pivotar de tal manera que permita un ribeteado completo de los paneles en 360°. La construccion es muy costosa como
sucede con todos los sistemas NC.

La invencioén de la EP 07 28561 gira alrededor de un sistema (NC) en donde los diversos conjuntos son capaces de ser
seleccionados desde un repositorio de herramientas (engomado, encintado, recorte, refilado, etc.). EI motor principal
puede proveer la fuerza de impulso para cada conjunto diferente. También utiliza una estacién de suministro la cual
porta la mayoria de la tecnologia de aplicacion del engomado. Asi el reservorio de, del repositorio de cinta principal etc.
se mantiene en la estacidon de suministro y el conjunto de engomado, sélo cinta, etc. suficiente para abordar cada pieza
solamente y tienen desventajas similares a las de la DE 3914461.

La EP945235 de Morbideli es un sistema (NC) en donde la pegante es aplicada a la pieza de trabajo (justo antes de
aplicar la cinta) en vez de a la cinta misma -permitiendo que se aplique mas, y por lo tanto se logre una mejor unién. Sus
desventajas son como sucede para otros sistemas NC lo que hace que estas maquinas sean muy costosas.

Es un objeto de la presente invencion proveer un aparato de modificacion de ribetes y método relacionado el cual
proveera mejoras a las desventajas antes mencionadas por el cual al menos proveera al publico con la posibilidad de
una seleccion util.
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Resumen de la invencién

De acuerdo con el primer aspecto la presente invenciéon consiste en un aparato de modificacién de un canto para la
modificacién de al menos parte de un canto de un panel sustancialmente plano definiendo dicho canto un perimetro de
un perfil arbitrario segun el preambulo de la reivindicacion 1. Tal aparato se divulga en DE 35 17 194.

En un aspecto adicional la presente invencién es un método para el encintamiento con un ribete de un canto de un
panel plano segun la reivindicacién 36.

La invencion consiste en lo anterior y también prevé construcciones de las cuales seran ejemplos en lo que sigue.
Breve descripcion de los dibujos

Una forma preferida de la presente invencién se describira a continuacioén con referencia a los vivos acompafiantes en
los cuales;

La figura 1 es una ilustracidon representativa de la técnica anterior de las caracteristicas de un rodillo donde la
posicion de un carro controlada por NC provee un rodillo de presién localizado sobre un brazo al cual se aplica un
torque para presionar la cinta sobre el borde del objeto y en donde el angulo entre el brazo y el carro se utiliza para
proveer retroalimentacién para controlar los componentes de velocidad en los ejes X y Y del carro. El
posicionamiento del carro esta por fuera del borde del objeto y estd determinado y es alcanzado por el NC. El
control de velocidad en X y Y no provee la presiéon al borde y ésta se logra mediante un dispositivo de torque
constante que actua sobre el brazo,

La figura 2 es una ilustracion representativa de la técnica anterior de las caracteristicas del rodillo de DE3517194 en
donde el principio de operacion es similar al de la figura 1 pero en donde el angulo y por lo tanto la velocidad de
desplazamiento del carro estdn determinados por el avance y los sensores de arrastre. Un medio de derivacion
lineal tal como un resorte se utiliza entonces para absorber el error con el fin de derivar el rodillo de presién sobre el
borde del objeto,

La figura 3 es una ilustracion representativa de la técnica anterior de las caracteristicas del rodillo de DE3914461 en
donde la derivacion de presion sobre Z es aplicada por un controlador CNC para posicionar el dispositivo proximo al
panel y en donde el resto de cualquier variacion es compensada por un resorte,

La figura 4 es una ilustracidon representativa de la técnica anterior de las caracteristicas de rodillo de EP945235 y es
una variacion de la mostrada en la figura 3. El sistema es controlado por un CNC en donde el eje Z es el pivote y
también el rodillo aplicador de coma. La presion sobre el rodillo A se aplica a través de un dispositivo de torque
constante alrededor de Z.

La figura 5 es una ilustracion representativa de la técnica anterior de las caracteristicas de rodillo de DE3517194 el
cual tiene la disposicion de percibir el angulo entre 2 rodillos, siendo uno un rodillo de presiéon y el otro uno de
deteccion los cuales estan dispuestos ambos desde el brazo en el cual puede actuar un medio de torque constante
de dicho carro, y un dispositivo de torque constante como en la figura 1 provee la derivacion sobre el sistema de
rodillo de presion.

La figura 6 es una ilustracion representativa de las caracteristicas del rodillo de EP0728561 y es una variacion de la
figura 3 y esta controlada por CNC.

la figura 7 es una lista plana de un objeto sustancialmente plano, siendo contorneado el objeto de tal manera que
puede funcionar como un tablero superior o similar, y

la figura 8 muestra una elevacion lateral del objeto plano de la figura 7, siendo el objeto de espesor constante en
toda su extension, y

la figura 9 muestra una vista en seccion parcial de un borde externo de un objeto plano al cual se ha aplicado un
ribete, en este caso siendo el ribete de una variedad que penetra en el borde de la tabla y estando retenido por
puas provistas sobre la porcidon penetrante del ribete, y

la figura 10 muestra una lista de seccion parcial similar a la mostrada en la figura 9, siendo en este caso el ribete de
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una variedad de banda o chapa fijada por medios agresivos al borde del objeto plano, y

la figura 11 muestra una vista diagramatica de la aplicacion de ribeteado del dispositivo de seguimiento del borde
con una cabeza de presion circular, que es impulsada de manera rotatoria a medida que se mueve a lo largo del
perfil del borde del objeto plano, aplicando el dispositivo de seguimiento del borde una fuerza en la direccién de la

superficie normal denotada por “n”, y

la figura 12 muestra una vista en perspectiva del dispositivo de seguimiento del borde denotado en general por 75,
estando el dispositivo de deteccién en contacto con el perfil del borde del objeto plano en: inmediatamente antes y
después de la cabeza de presioén circular, estando el medio de deteccién tal como se muestra en comunicacion
directa con un dispositivo de levas mostrado arriba el cual a su vez regula los medios de derivacién (no mostrados),

y

la figura 13 muestra el aparato de ribeteado en su totalidad, mostrando el aparato un objeto plano contorneado que
esta asegurado al banco del aparato, comprendiendo el aparato un medio de traslacién tal como un dispositivo de
portico que lleva el dispositivo de seguimiento del borde, siendo derivado el desplazamiento del poértico por
activadores neumaticos, ser promotores de torque constante o algun dispositivo de presion por contacto similar,
proveyendo a su vez el pértico superior la fuerza necesaria para presionar el dispositivo de seguimiento de borde
contra el perfil del borde del objeto plano, en este caso la modificacién del borde involucra la aplicacion de una cinta
suministrada desde la izquierda como se muestra, y en donde un marco fijo de referencia puede definirse con
respecto al banco,

la figura 14 muestra una vista en diagrama en plano de un aparato de modificacién de ribete de acuerdo con la
presente invencion, siendo usado el aparato en este caso para refilar o cortar el perfil del borde del objeto plano, a
manera de una herramienta que es impulsada por medio de impulsion como sucede con el elemento de presion
cilindrica de las figuras 11, 12, 13,

la figura 15 muestra una vista lateral del aparato de modificacion de borde de la figura 14, siendo el objeto plano
mostrado a la derecha modificado por la accidon de corte impartida por el perfil de la herramienta impulsada,
mostrandose también una cinta de impulso que provee el medio para el avance de la herramienta,

la figura 16 es una lista plana de un objeto plano en donde mostrados en asociacion con el mismo hay elementos de
terminacion o retenedores provistos donde se va a terminar la provision del ribete o al borde del panel,

la figura 17 es una vista en perspectiva que muestra el retenedor en localizaciéon con respecto al panel y también se
muestra localizado con respecto a una tabla de montaje,

la figura 18 es una vista en perspectiva que ilustra como puede proveerse un medio de refilado tal como una sierra
de refilado,

las figuras 19 -21 ilustran la provision de un dispositivo de deteccidn alternativo para detectar la curvatura del borde
del objeto plano en la regién proxima a los medios de seguimiento,

la figura 22 ilustra una disposicion alternativa a la de las disposiciones de las figuras 19 -21,

la figura 23 muestra la provision de los componentes de la presente invencién localizado sobre una placa de
montaje rotatoria dependiente de la retroalimentacion del dispositivo de deteccion del angulo.

la figura 24 ilustra los vectores de fuerza en un sentido cartesiano donde S, €s el punto sensor en n, x es la fuerza
aplicada en el eje x en el punto n, y_es la fuerza aplicada en el eje y en el punto n y R es el resultado en fuerza, y

en donde las fuerzas en las direcciones X y Y varian por la retroalimentacién del sensor para mantener la magnitud
de R esencialmente constante.

la figura 25 es una ilustracion de las fuerzas aplicadas en un sistema de coordenadas polares donde r, es la fuerza
radial y @, es la fuerza tangencial aplicada con respecto al punto O, al objeto,

la figura 26 ilustra el dispositivo de seguimiento de borde al cual puede proveerse la aplicacion de una fuerza
cartesiana coordinada y en donde los medios de deteccion consisten de un rodillo detector que esta montado con
respecto al dispositivo de seguimiento en una relacién ocasional y es pivotable en una manera derivada de tal forma
que el torque puede aplicarse mediante un cilindro mecanico, un pifién y cremallera, o una cadena de transmisién
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localizados apropiadamente entre un carro y el brazo entre el carro y el rodillo de avance como se muestra en la
figura 26,

la figura 27 ilustra una disposicion alternativa de la presente invencidén en donde se proveen 2 rodillos de borde
sobre un carro y en donde las fuerzas de los medios de aplicaciéon de fuerza se proveen en algun punto sobre el
carro para de esta manera derivada ambos rodillos detectores hacia el borde del panel. En esta disposicion la
fuerza de los medios de aplicaciéon de fuerza no puede estar en una direccidon que sea normal a los puntos en los
cuales los rodillos entran en contacto con el borde. Sin embargo, la fuerza neta combinada que interactua entre el
objeto y los 2 rodillos sera tal que mantiene la disposicion estacionaria (donde no se provee impulso a los rodillos).

la figura 28 ilustra dos medios de deteccidn para determinar la pendiente de la superficie con respecto al sistema de
coordenadas en donde por ejemplo una puede ser utilizada para proveer retroalimentacion de la pendiente a la
superficie al medio de aplicacion de fuerza y la otra puede ser utilizada para proveer retroalimentacion para
asegurar que el carro (si lo hay) puede ser orientado apropiadamente con respecto al borde del panel,

la figura 29 ilustra que el pivote de deteccién de angulo no necesita ser concéntrico con respecto al eje de rotacion
del dispositivo de seguimiento del borde,

la figura 30 ilustra que los rodillos de contacto del borde que son derivados hacia el borde del panel como resultado
de los medios de aplicacion de fuerza no necesitan ser aquellos que proveen la modificacion del ribete al borde del
panel, y

en la figura 30 los medios de modificacion del borde se muestran en avance de los rodillos de contacto con el borde
y puede ser desplazado rotatoriamente desde los mismos a través de una unién de brazo que por si misma puede
ser derivada por ejemplo mediante un torque servo constante, un cilindro neumatico o un pifién y cremallera o
cadena de arrastre dispuestos desde el carro que porta el dispositivo de seguimiento del borde.

La figura 31 ilustra un dispositivo de seguimiento del borde al cual se aplican las fuerzas de los vectores,

la figura 32 ilustra cémo las fuerzas resultantes de las fuerzas de los vectores pueden ser aplicadas en una
direccion que puede estar ligeramente avanzada con respecto a la normal del borde del objeto al cual se provee el
dispositivo de seguimiento,

la figura 33 es un ejemplo de una disposicién de coordenadas polares y en donde se provee un carro para orientar
tales aspectos como el rodillo de ribete o, corte de los sobrantes y medio de aplicacion de pegante en una
orientacion constante con respecto al borde del panel,

la figura 34 es una vista en perspectiva de parte de una disposicion que utiliza la presente invencion en un marco de
coordenadas cartesianas en donde el carro puede ser movido por un motor para posicionar el cargo
apropiadamente con respecto a cada uno de los objetos,

la figura 35 es una vista lateral de parte de la disposicion como se muestra en la figura 34,

la figura 36 ilustra un dispositivo de seguimiento del borde que incluye 2 rodillos, un rodillo de arrastre y un rodillo
avanzado conectados unos con otros través de una union y en donde las fuerzas de los vectores se aplican de
manera tal que no se provee impulso a ninguno de los rodillos, el carro no se desplazara a lo largo del borde, y
estara preferiblemente normal,

la figura 37 es una disposicion como la mostrada en la figura 36 y en donde el dispositivo de seguimiento del borde
se desplaza a lo largo de una seccion céncava de un borde del objeto,

la figura 38 es una vista plana de una disposicién cartesiana de la presente invencion como por ejemplo la mostrada
en las figuras 34 y 35 en donde el carro ha sido rotado para ser posicionado apropiadamente con respecto al borde
del objeto.

Descripcion detallada de la invencion

En el sentido mas amplio el aparato tal como el que aqui se describe puede proveer un medio de propositos multiples
para modificar el borde de un objeto sustancialmente plano. Tal como se describe de aqui en adelante cualquier
referencia al término "modificacion" se entiende incluyendo cualquiera o mas de los siguientes: corte, refilado, lijado y
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engomado, pintura y deposicion del borde. A la vez que se hace énfasis particular con respecto a la capacidad de la
herramienta con respecto a la aplicacién del ribeteado al perfil del borde de un objeto plano no debe considerarse como
exclusivo para este propésito.

En la forma mas preferida de la presente invencidon, como se muestra en la figura 13, el aparato 1 incluye un banco
plano 2 sobre el cual se coloca un objeto plano 3 de forma arbitraria y preferiblemente asegurado o fijado. La orientacion
particular del objeto plano no tiene importancia puesto que el aparato 1 incluye una capacidad de adaptacion de tal
manera que puede ejecutar cualquiera de un cierto nimero de operaciones de modificacion consistentemente alrededor
de cualquier objeto conformado arbitrariamente. El banco plano 2 sin embargo es preferiblemente extensible lo
suficiente para acomodar una disposicion de objetos de tamafios diferentes.

El modo de operacién del aparato 1 involucra el movimiento del dispositivo de seguimiento del borde que incluye al
menos un rodillo de contacto para ser presionado contra el borde. Tal rodillo de contacto denotado por ejemplo como 4a
y 4b puede desplazarse alrededor de al menos parte de y preferiblemente del perimetro completo o perfil de borde 5 del
objeto planar 3. El siguiente miembro puede tomar una cualquiera de un cierto nimero de formas y proveer al menos un
rodillo de contacto impulsado por un servomotor o por un mecanismo de impulso el cual puede incluir una cinta de
impulso 6, como se muestra en las figuras 12 a 15. La forma del miembro de seguimiento del borde depende de la
operacion buscada que esta siendo llevada a cabo sobre el perfil del borde. Por ejemplo, como se muestra en las
figuras 11, 12 y 13 donde se busca aplicar un ribete alrededor del perfil del borde del objeto, el dispositivo de
seguimiento del borde provee un rodillo de contacto en la forma de un miembro cilindrico impulsado de manera rotatoria.
En contraste, donde se requiere una operacion de corte o refilado, el rodillo puede ser de la clase mostrada en las
figuras 14 y15 o puede proveerse una herramienta de corte separada dispuesta desde el dispositivo de seguimiento del
borde.

El aparato 1 esta previsto preferiblemente para la modificacion del borde de objetos planos que poseen continuidad
dependiente sobre el perfil completo del borde (esto es, sin discontinuidades geométricas o de esquinas). Un ejemplo de
tal objeto se muestra en las figuras 7 y 8. Sin embargo, también esta dentro del alcance de la presente invencion
modificar objetos que posean perfiles de borde de cambios agudos.

Con referencia a las figuras 9 y10, la forma del ribeteado puede tomar cualquiera de un cierto numero de
configuraciones. No son sin embargo exhaustivas de los tipos que pueden ser utilizados en la practica. El ribeteado 8
mostrado la figura 10 el de la variedad de banda la cual se adhiere al perfil del borde con un adhesivo 11 aplicado bien
sea a la cinta o al perfil del borde antes de la aplicacién.

Con referencia a la figura 11, el ribeteado 8 se suministra preferiblemente desde un reservorio localizado aparte del
rodillo de presion el cual tiene como objeto presionar la cinta sobre el borde del panel y es capaz de ser provisto a una
velocidad constante igual a la velocidad a la cual el rodillo de contacto 4a es impulsado alrededor del perfil del borde del
objeto. En algunos casos es deseable que el ribeteado 8 sea suministrado con un grado de retro tensién para evitar
cualquier formacion de residuos que pueda dar como resultado que el proceso no sea estable. En la forma de la
invencion mostrada en la figura 5, el ribeteado que se suministra desde la izquierda del objeto esta sujeto a la aplicacién
del adhesivo consenso sobre el lado de contacto del objeto del ribeteado. El adhesivo 6 preferiblemente un EVA o un
adhesivo tipo epoxi de curado rapido pero puede ser cualquier pegante o adhesivo apropiados.

Con referencia a la figura 11, el rodillo de contacto también actia como el rodillo de presién 4a y aplica una fuerza
normal al perfil del borde durante la aplicacién del ribeteado, siendo la fuerza en la direccion de la superficie normal
mostrada como “n”. Como se muestra en la figura 12, el angulo del perfil del borde es detectado por medios de
detecciéon 12, los cuales determinan el angulo de orientacion del borde con respecto a un marco de referencia
predeterminado (por ejemplo, un sistema de coordenadas cartesianas x-y). En una forma el medio de deteccion 12
puede ser un miembro como el mostrado en la figura 12 el cual esta en contacto con el perfil del borde del objeto en dos
puntos inmediatamente después y antes del rodillo de contacto, denotados los puntos de contacto por 13 y 14
respectivamente. En la disposicion particular mostrada en la figura 12, la posicion angular de los medios de deteccién 12
es critica para retroalimentar la informacién a los medios de aplicacién de fuerza de control los cuales actian sobre el
rodillo (directamente o no) para proveer una fuerza resultante que no contribuye a ningun movimiento del dispositivo de
seguimiento del borde a lo largo del borde, y donde por ejemplo esta provisto un rodillo de borde en el cual el angulo del
panel se detecta proximo al mismo y al cual se proveen los medios de aplicacion de fuerza para actuar, siendo provista
la fuerza sustancialmente normal al borde del panel en el cual se provee al rodillo.

La presente invencion también prevé variantes de los medios de deteccion 12 mostrados en la figura 4 mediante los
cuales puede detectarse cualquier cambio en la pendiente del perfil del borde bien sea mecanicamente, como en la
figura 12, o electréonicamente por alguno de los medios sin contacto que podrian incluir imagenes o barrido del perfil del
borde del objeto tal como un reconocimiento de forma 6ptico en tiempo real. Cualquier medio de deteccién tal forma
parte de un sistema de control con el objetivo de detectar la pendiente del perfil del borde y por lo tanto iniciar una
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respuesta de adaptacion en términos de un medio de aplicacion de fuerza el cual aplica alguna fuerza al perfil del borde
resultante sustancialmente en la direccion “n”. Sistemas posibles para detectar el angulo de los medios de deteccidn
que caen dentro del alcance de la presente invencion incluyen un sistema de control electrénico tal como PLC, o
uniones mecanicas y disposiciones de levas similares a las representadas en la figura 12.

Con referencia a las figuras 24 y 25, la configuracion del aparato es tal que provee una fuerza normal mediante el
dispositivo de seguimiento del borde al rodillo de contacto contra el borde del panel con el cual esta en contacto de una
manera tal que los medios de modificacion del borde de la presente invencién pueden modificar adecuadamente el
borde del objeto. En una forma el dispositivo de seguimiento del borde es aquel que provee, a manera de ejemplo, la
modificaciéon mediante la aplicacién de presion a una cinta que se va a adherir al borde del panel. Los medios de
modificacion del borde por si mismos pueden estar dispuestos desde el dispositivo de seguimiento del borde al cual los
medios de aplicacién de fuerza proveen la fuerza resultante en una direccidn sustancialmente normal al borde del panel
en el punto en el cual éste esta en contacto o el rodillo del borde y los medios de modificacién del borde pueden ser uno
y el mismo objeto. Un rodillo de impulso el cual es preferiblemente el rodillo de contacto pero puede de alguna otra
manera, o ademas, ser un rodillo separado (el cual también puede ser el medio de modificacion del borde), se impulsa
de manera rotatoria para desplazarse a si mismo y por lo tanto al dispositivo de seguimiento del borde a lo largo del
borde del panel. El rodillo de impulso por si mismo esta en contacto con el borde del panel y como resultado de la
friccion, es capaz de desplazarse a lo largo del borde del panel. La fuerza normal aplicada al dispositivo de seguimiento
del borde puede ser aplicada a través de un marco de coordenadas X, y, 0 de un marco de coordenadas polares o un
hibrido de ambos. El dispositivo de seguimiento del borde puede proveer mas de un rodillo de contacto de borde y al
menos un Yy tal vez todos tales rodillos de contacto de borde pueden ser provistos para ser impulsados. En efecto,
cualquiera o mas de los rodillos de contacto del borde (bien sean impulsados o no, o bien se tome o no en
consideracion la posicion la posicién de cualquier tal rodillo por parte del detector de borde y por lo tanto aplique una
fuerza tal al rodillo) puede utilizarse como un rodillo de modificacidon de borde tal como por ejemplo un rodillo de presion
para presionar la cinta de ribeteado sobre el borde del panel, o un rodillo de aplicacion de pegante para engomar el
borde del panel antes de que la cinta sea presionada al mismo u otro.

Se prevé que los medios de aplicacion de fuerza entregaran la fuerza resultante R al dispositivo de seguimiento del
borde en un angulo sustancialmente a través de su centro de rotacion Z, en linea con el punto de contacto p del
dispositivo de seguimiento con el borde del panel. En caso de que haya un desalineamiento por los medios de
aplicacion de presion para proveer una fuerza resultante en una direcciéon no normal a la superficie en este punto de
contacto del dispositivo de seguimiento con el borde del panel, como se muestra por ejemplo en la figura 32, la fuerza
de friccion F_ entre el borde del objeto y el dispositivo de seguimiento puede ser suficiente para evitar que el dispositivo

de seguimiento se desplace de manera indeseable. En efecto la direcciéon de aplicacion de la fuerza resultante puede
ser orientada especificamente para proveer una fuerza neta ligera transversa a la normal del borde del panel en el cual
el dispositivo de seguimiento esta en contacto en una direccién de desplazamiento del dispositivo de seguimiento, como
se muestra por ejemplo en la figura 32.

Durante el uso de la invencién mostrada en la figura 13, se provee el objeto plano 3 asegurado al banco 2 del aparato 1.
Los medios de seguimiento se mueven entonces en contacto con el perfil del borde del objeto 3. Una vez que los
medios de seguimiento estan en posicion, el aparato 1 es iniciado mediante un operador. A medida que el rodillo de
contacto 4a se mueve en relacion con el perfil del borde, los medios de deteccion 12 detectan la pendiente del borde vy,
en tiempo real, inician el ajuste de la presion que esta siendo suministrada a los actuadores neumaticos 16 y 17 los
cuales controlan, en combinacion, la fuerza resultante que actia sobre el ribeteado 8 a medida que es aplicado al perfil
del borde 5. En la forma de la invencion mostrada en la figura 13, el control de los actuadores neumaticos 16 y 17 es a
través de una disposicion de levas 15 del tipo representado en la figura 4. Tal disposicion de levas actia sobre una
disposicién de reguladores 18 los cuales regulan la presién sobre los actuadores neumaticos (o alternativamente servo
motores) 16 y 17 mostrados en la figura 3.

Sera evidente que alternativamente a los actuadores neumaticos, podria usarse una disposicion del tipo pifion y
cremallera donde tales dispositivos de pifién y cremallera, cadena o correa de transmision podrian ser impulsados por
ejemplo mediante servo motores de torque variable.

En una disposicidon de coordenadas polares, puede proveerse un brazo que sea pivotable alrededor de por ejemplo un
punto O como se muestra en la figura 25, en donde el dispositivo de seguimiento del borde esta montado sobre el brazo
y en donde su desplazamiento lineal puede lograrse junto con el brazo mediante un dispositivo de pifién y cremallera o
hidraulico capaz de proveer fuerza variable en una direccién radial. El brazo mismo puede hacerse rotar alrededor del
punto O mediante un motor o mediante un martinete hidraulico capaz de proveer fuerza variable (esto es, momento)
alrededor del punto O al brazo. Empleando un sensor el cual puede determinar la direccion de la normal en o préxima al
punto en el cual el dispositivo de seguimiento del borde esta posicionado sobre el borde del panel, una retroalimentacion
del sensor al mecanismo para controlar la aplicacion de la fuerza si en el marco de coordenadas x, y, 0 en un marco de
coordenadas polares, permite que la fuerza resultante sea variada en direccion variando la magnitud de las fuerzas en
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cada marco de referencia. Durante la operacion, la magnitud de la fuerza resultante se mantiene preferiblemente
constante y a una magnitud adecuada para la aplicaciéon particular para la cual estan siendo usados los medios de
modificacion del borde del dispositivo.

Las figuras 26 y 30 ilustran disposiciones alternativas y relaciones entre el dispositivo de seguimiento del borde y/o
medios de deteccion de la presente invencion. Su operacién basica ha sido discutida previamente pero sin embargo la
figura 27 se discute ahora adicionalmente con referencia a las figuras 36 y 37.

Con referencia a las figuras 36 y 37, puede verse que el dispositivo de seguimiento de borde al cual se aplica la fuerza
resultante puede incluir mas de un rodillo de contacto de borde en donde uno es un rodillo de guia y otro es un rodillo de
arrastre y los cuales pueden estar conectados por alguna forma de miembro de conexion 109. La fuerza resultante
puede actuar en algun punto sobre el miembro de conexiéon 109 y con referencia a los dibujos puede verse que la fuerza
R no necesita estar en direccion normal al borde con el cual cada uno de los rodillos entra en contacto con el objeto. La
fuerza R aqui esta en una direccion donde la fuerza aplicada por cada uno de los rodillos en su punto de contacto sobre
el borde esta en una direccion normal tal como lo muestra F ; en efecto la fuerza que es aplicada por R es tal que

esencialmente no se esta aplicando fuerza neta al cuando menos un rodillo en una direccién transversal a la normal en
el punto de contacto de los rodillos.

Con el fin de asistir en la iniciacién de duracién de la provision del material de banda al borde de un panel, pueden
proveerse dispositivos de tope como parte de la maquinaria de la presente invencién. Con referencia a la figura 16, tales
dispositivos de tope deben colocarse con respecto al panel, en regiones del borde donde el material de banda va a ser
terminado. Tales dispositivos de tope 50 pueden ser por ejemplo placas de acero o similares y pueden estar
posicionados por ejemplo al final del recorrido del material de banda donde el material de banda alcanza por ejemplo
una esquina aguda del panel. Puesto que es indeseable que el material de banda se provea de manera continua
alrededor de una esquina aguda, tales topes proveeran un avance y detencion del exceso de material de banda mas
alla de tales esquinas como se muestra por ejemplo en la figura 16. Los topes también se proveen para el beneficio de
la iniciacion de un recorrido del material de banda a lo largo de un borde. El rodillo de presién puede empezar a colocar
el material de banda sobre una superficie del tope, permitiendo por lo tanto que corra sobre el borde del panel. En la
forma de la invencién donde se proveen topes, la superficie del tope donde el material de banda puede ser aplicado,
tiene preferiblemente una superficie que permite una liberaciéon simple del material de banda cuando éste puede ser
adherido al tope. Cuando el panel se va a trabajar provisto sobre una mesa de trabajo, la mesa de trabajo tiene
preferiblemente también provisiones para permitir la localizacion de los topes con la tabla de tal manera que permita que
los topes se posicionen adecuadamente donde sea necesario o deseado en relacion con el panel. Por ejemplo con
referencia a la figura 17 la tabla 51 puede tener aberturas a través de las cuales pueden montarse los pies 52 de los
topes 50. Alternativamente o ademas, la tabla puede proveer una caracteristica de vacio para permitir la localizacion del
vacio de ambos topes y/o los soportes de vacio para el panel.

Se prevé que la maquina de la presente invencion requerira ajustes de velocidad para ciertas formas de paneles. En
ciertas situaciones, cuando existe un cambio rapido en la curvatura en el borde del panel, la velocidad de aplicacion del
material de banda a través de tal regidon puede requerir una reduccion. Con este propésito un dispositivo de deteccién
de la invencion necesitara ser capaz de determinar el cambio de orientacion del borde en el punto del rodillo de presion.
Con referencia a la figura 19 el rodillo 4a puede también preferiblemente portar sensores 55a y 55b en localizaciones
preferiblemente avanzadas y de arrastre del rodillo 4a. Estos sensores pueden ser soportados por ejemplo desde los
rodillos de presion por brazos cuyo desplazamiento angular relativo a una linea normal 56 ¢ , and a,) cuando el rodillo

de presiéon 4a esta en movimiento permite determinar el cambio de curvatura. Con referencia a la figura 19 donde el
rodillo se desplaza a lo largo de una superficie recta, no habra cambio emx | y a,. A medida que el rodillo se aproxima a

una esquina concava, como se muestra por ejemplo en la figura 20, el angula se incrementa con respecto al angulo
a,para esquinas convexas, disminuyendo a, con respecto a a,.

Con referencia a la figura 21, puede existir una conexion dentada entre los sensores. En esta disposicion los angulosa |
y a, permaneceran iguales y sera la orientacion de la linea normal 56 la cual cambie con respecto al borde del panel.

La figura 22 ilustra una version alternativa de la disposicion en rotacién de los sensores como se muestra en la figura 19
-21. En la figura 22 se proveen sensores adelante de y en arrastre del rodillo de presion y en donde la distancia & entre
un punto de referencia sobre el rodillo (preferiblemente el centro del rodillo) y un punto de referencia sobre el brazo
cambia, depende de la curvatura del borde del panel. Los sensores por ejemplo pueden estar montados con respecto al
mismo montaje del rodillo pero donde los brazos de los sensores son capaces de moverse hacia atras y hacia adelante
por ejemplo en una pista de rodillo.

Con referencia al articulo 23 es posible que el rodillo de presion 49 esté montado en conjuncién con un cuerpo de

8



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

ES 2394249 T3

montaje o placa 59 la cual puede rotar por ejemplo alrededor de un eje C-C mediante un medio de rotaciéon R. Esta
placa de montaje también puede portar al -1 rodillo de arrastre 60. En esta disposicion como en la disposiciéon
representada en la figura 33, un rodillo de contacto provisto para mantener el carro en una relacion particular con
respecto al borde del panel puede proveerse simultdneamente también como parte del dispositivo de deteccion de
angulo de la presente invencién. Por ejemplo en la disposiciéon de coordenadas polares, el dispositivo de deteccién de
angulos puede ser provisto por un dispositivo que detecte el angulo entre 0-Z-60. En un marco de coordenadas
cartesianas al angulo puede medirse como la pendiente de un marco X-Y de referencia.

La retroalimentacion desde el dispositivo de deteccion de angulo puede por lo tanto permitir que se mantenga
esencialmente paralelo a la superficie de trabajo. Como resultado los rodillos pueden tener una fuerza rotacional
aplicada constante.

Con referencia a las figuras 33, 34 y 35, el carro que puede contener la sierra, cinta, sistema de engomado, etcétera,
esta montado preferiblemente sobre una placa que puede oscilar en el rango de 0° a 360° alrededor del eje "Z". Puede
ser impulsado por medios neumaticos en conexidon con sensores para posicionarlo de manera rotativa. El martinete
neumatico puede aplicar un momento constante M alrededor del eje z de tal forma que un rodillo detector guia se
mantiene en contacto con el panel y asi alinea el carro separado del objeto. La figura 33 ilustra la aplicacion de este
momento en mi alrededor del punto z para asegurar por lo tanto que el rodillo de guia 60 permanece en contacto con el
borde del objeto estando su fuerza definida por F la cual es sustancialmente igual al producto del momento y la

distancia entre el rodillo 60 y el dispositivo de seguimiento del borde. La figura 33 es un ejemplo de una disposicion de
coordenadas polares. El rodillo de guia 60, pueden usarse también para detectar el angulo de inclinacion de la
superficie en el punto de contacto del dispositivo de seguimiento del borde con el borde del panel y operar por lo tanto el
medio de aplicacion de fuerza para asegurar la direccion deseada aplicada a través del dispositivo de seguimiento de
borde a los rodillos de contacto sobre el panel.

Con la aplicacién variable de la fuerza tanto en las disposiciones de coordenadas cartesianas como polares y tanto en
direcciones positiva y negativa, el dispositivo de seguimiento puede ser mantenido en contacto con el borde de la
superficie del objeto en donde la pendiente del borde puede variar entre 0 y 360°.

Un ejemplo para asegurar que el carro provea cosas tales como los dispositivos de recorte y los medios de aplicacion
de pegante se mantienen en una orientacion deseablemente relativa al panel a medida que el dispositivo se desplaza
alrededor del borde del panel, es como se muestra con referencia a las figuras 34 y 35. La figura 34 es una vista en
perspectiva de parte de una disposicion en donde un carro 100 estd montado para rotar alrededor del eje z, el eje
alrededor del cual rota el rodillo de contacto. Un mecanismo para impulsar el dispositivo de seguimiento del borde puede
incluir un motor 101 que impulsa el rodillo de contacto mediante una correa de transmision 102. El carro 100 es
oscilante alrededor del eje z del rodillo de contacto y es rotatorio como respuesta a la retroalimentacion desde el medio
de deteccion por ejemplo para rotar alrededor del eje z para posicionar aproximadamente el carro con respecto al
objeto. La rotaciéon puede lograrse mediante un motor 103 el cual puede ser engranado a una placa de engranaje 104
del carro. EI motor 103 puede aplicar una rotacién al carro para de esta manera posicionarlo de manera angular, o
alternativamente el carro puede estar provisto con un rodillo de deteccién como, por ejemplo, el mostrado en la figura 33
y en donde el motor 103 puede proveer entonces una rotacién al carro y mantener, una vez el rodillo de deteccion esté
en contacto con el borde, un torque suficiente para mantener ese rodillo de deteccion en contacto con el borde. En esta
situacion los medios de aplicacion de fuerzas seran tales que aplican su fuerza vectorial en una direccién hacia otro
rodillo de ribeteado diferente al rodillo de deteccion del dispositivo tal como se describe en la figura 34. Se consideraran
entonces uno o varios rodillos de contacto de borde diferentes a un rodillo de deteccion en términos de la direccién y
magnitud de la fuerza vectorial que se aplica al dispositivo de seguimiento de borde. En la disposicion de las figuras 34 y
35, el rodillo de deteccion esta provisto para mantener el carro en una posicion deseable con respecto al panel,
manteniendo preferiblemente el carro proyectandose desde el panel y asi proveer el mecanismo de deteccién de angulo
para controlar la operacion del medio de aplicacién de fuerzas. Como se menciond anteriormente, el medio de
aplicacion de fuerza puede dirigir uno o varios rodillos de contacto en una direcciéon normal al borde del panel con el cual
estan en contacto pero alternativamente una fuerza ligera en o contra la direccion del desplazamiento del dispositivo de
seguimiento del borde con respecto al panel que puede proveerse por el medio de aplicacion de fuerza. Con el uso de
un medio de aplicacidon de fuerza vectorial para direccionar la direcciéon de la fuerza que esta siendo aplicada por el
dispositivo de seguimiento de borde al borde del panel, y estando controlado tal vector resultante de la retroalimentacion
de un sensor de angulo de la presente invencion, no se requerira un control numérico para posicionar el dispositivo de
seguimiento de borde de acuerdo con un sitio preprogramado relativo al panel.

Los experimentados en la técnica apreciaran como el aparato tal como se ha descrito aqui no es un aparato de control
numérico y por lo tanto ofrece numerosas ventajas sobre sistemas existentes para modificar el perfil de borde de un
objeto plano.
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REIVINDICACIONES

1. Un aparato para modificacion de borde para la modificacion de al menos parte de un borde de un panel
sustancialmente plano definiendo dicho borde un perimetro de un perfil arbitrario, comprendiendo dicho aparato:

un medio para montar dicho panel sobre una estructura fija, un dispositivo de seguimiento de borde que incluye al -1
rodillo de contacto de borde para seguir al menos parte del perimetro de dicho panel, una estructura de soporte para el
dispositivo de seguimiento de borde para permitir el desplazamiento de dicho dispositivo de seguimiento de borde con
respecto a dicha estructura fija y, cuando esta en uso, con respecto a dicho panel un sensor de borde capaz de
determinar la pendiente de dicho perfil en dicho dispositivo de seguimiento con respecto a un marco fijo de referencia,
medios de aplicacion de fuerza para aplicar una fuerza vectorial a dicho dispositivo de seguimiento de borde para
presionar al -1 rodillo de contacto sobre el borde de dicho panel, siendo capaces dichos medios de aplicaciéon de fuerza
de vectorizar la fuerza aplicada a dicho dispositivo de seguimiento con respecto a dicho marco fijo de referencia y en
respuesta al sensor de borde, de tal manera que se vectorice la fuerza resultante de dicho dispositivo de seguimiento en
una direccién

a) presionar dicho al -1 rodillo de contacto sobre dicho borde y

b) sustancialmente no a lo largo de dicho borde (salvo para opcionalmente un componente muy pequefio en o
contra la direccién de desplazamiento de dicho dispositivo de seguimiento de borde a lo largo de dicho perfil)

en donde dicho dispositivo de seguimiento de borde incluye un medio de modificacién el cual, a medida que
dicho dispositivo de seguimiento de borde avanza a lo largo de dicho borde de dicho panel, modifica al menos
en parte el borde de dicho panel, y caracterizado por que

dicho al -1 rodillo de contacto de borde es un rodillo impulsado de manera rotatoria en contacto con dicho panel
de tal manera que cuando dicho rodillo de contacto de borde es impulsado de manera rotatoria, genera un
movimiento relativo entre dicho dispositivo de seguimiento de borde y dicho objeto plano para por lo tanto
inducir el movimiento de dicho dispositivo de seguimiento de borde a lo largo de al menos parte del perfil.

2. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en la reivindicacion 1 en donde dicho rodillo impulsado de
dicho dispositivo de seguimiento de borde tiene un eje de rotaciéon sustancialmente paralelo a la normal de las
superficies principales de dicho panel plano.

3. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 o 2 en donde dicho
aparato de modificacion tiene un dispositivo de encintado de borde donde dicho medio para modificacion esta adaptado
para la aplicacién de cinta al borde de dicho panel.

4. Un aparato de modificacién de borde como se reivindica en la reivindicacién 3 en donde dicho dispositivo de
seguimiento de borde consiste de 1 U la cual incluye:

un medio de alimentacién de cinta el cual durante el uso soporta un rollo de cinta y permite la alimentacién de cinta
sobre el borde de dicho panel en al menos 1 rodillo de presion rotatorio alrededor de un eje paralelo a la normal de las
superficies principales de dicho panel y durante el uso presiona dicha cinta sobre el borde de dicho panel.

5. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en la reivindicacién 4 en donde dicho al menos 1 rodillo de
presioén es el dicho rodillo impulsado.

6. Un aparato de modificacion de borde como el reivindicado en la reivindicacién 4 en donde dicho al menos1 rodillo
impulsado esta provisto ademas de dicho rodillo de presién.

7. Una aparato de modificacion de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 4 a 6 en donde dicha
unidad incluye también un aplicador de pegante para aplicar, a la cara de contacto del borde de dicha cinta antes de ser
presionada sobre dicho borde.

8. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 7 en donde dicho
aparato no se basa en el control numérico programado para el posicionamiento de dicho dispositivo de seguimiento de
borde.

9. Un aparato de modificaciéon de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 8 en donde dicho
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medio de deteccion es capaz de detectar el angulo del perfil del borde en donde dicho dispositivo de seguimiento de
borde se presiona con respecto a dicho marco de referencia en respuesta al angulo definido entre un rodillo de
deteccion el cual es forzado para permanecer en contacto con el borde y un dicho rodillo de contacto de dicho
dispositivo de seguimiento de borde con respecto a dicho marco de referencia.

10. Un aparato de modificaciéon de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 4 a 9 en donde dicha
unidad estad montada de manera rotatoria a partir de dicha estructura de soporte del dispositivo de seguimiento de
borde, controlada dicha rotacién por medios de derivacién para derivar la rotacién de dicha unidad con respecto a dicha
estructura de soporte del dispositivo de seguimiento de borde en una direccién rotativa para presionar un rodillo de
contacto de ribeteado de guia o arrastre a dicho primer rodillo de contacto mencionado enganchado también con el
borde de dicho panel.

11. Un aparato de modificaciéon de borde tal como se reivindica en la reivindicacion 10 en donde un dicho rodillo de
arrastre de guia esta provisto para ser dispuesto desde dicha unidad de tal forma que la unidad se posiciona con
respecto al panel en una posiciéon para mantener (a medida que avance alrededor del perimetro) al menos una porcion
principal de dicha unidad fuera del perimetro del panel.

12. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 11 en donde dicho
dispositivo de seguimiento de borde es capaz de moverse a lo largo del perfil completo de dicho panel.

13. Un aparato de modificacion de borde tal como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 12 en donde
dicho medio para montar dicho panel a dicha estructura fija monta dicho panel de una manera no rotatoria con respecto
a la misma.

14. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 13 en donde dicha
estructura de soporte del dispositivo de seguimiento de borde es una disposicién de poértico soportada por y movil con
respecto a dicha estructura fija, comprendiendo dicho dispositivo de pértico una porcion de puente localizada en dicha
estructura y movil de modo translacional con respecto a la misma a lo largo de una primera ruta de desplazamiento
localizado un elemento de desplazamiento en dicha estructura de puente y mévil de manera translacional con respecto
a la misma a lo largo de una segunda ruta de desplazamiento que es transversa a dicha primera ruta, en donde dicho
dispositivo de seguimiento de borde estd montado a partir de dicho elemento de desplazamiento para ser desplazado
por dicha disposicidon de pértico en un marco de coordenadas cartesianas de referencia, con respecto a dicha estructura
fija.

15. Un aparato de modificacién de borde como se reivindica en la reivindicacién 14 en donde dicha direccién transversa
esta a 90°.

16. Un aparato de modificacion de borde como el reivindicado en las reivindicaciones 14 o 15 en donde dicho dispositivo
de seguimiento de borde estad montado de forma rotatoria desde dicho elemento de desplazamiento.

17. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en la reivindicacion 16 en donde el eje de rotacion de dicho
dispositivo de seguimiento de borde a dicho elemento de desplazamiento es paralelo a la normal de las superficies
principales de dicho panel.

18. Un aparato de modificacidon como se reivindica en las reivindicaciones 16 o 17 en donde dicho eje de rotacion de
dicho dispositivo de seguimiento de borde a dicho elemento de desplazamiento es coaxial con el dicho rodillo de
contacto de borde.

19. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 13 en donde dicha
estructura de soporte del dispositivo de seguimiento de borde es un arreglo de brazo oscilante soportado por y moévil con
respecto a dicha estructura fija, comprendiendo dicho dispositivo de brazo oscilante un brazo localizado que pivota en
dicha estructura fija alrededor de un eje de rotaciéon provisto un elemento de desplazamiento a dicho brazo mévil de
manera traslacional a lo largo de al menos una parte de dicho brazo en donde dicho dispositivo de seguimiento de borde
esta montado desde dicho elemento de desplazamiento para ser desplazado por dicho dispositivo de brazo oscilante en
un marco de coordenadas polares de referencia, con referencia a dicha estructura fija.

20. Un aparato de modificaciéon de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 18 en donde dicho
sensor de borde provee retroalimentacion del angulo de dicho borde a dicho elemento de seguimiento de borde
(preferiblemente en donde dicho al menos un 1 rodillo de contacto de borde esta presionado contra el borde) con
respecto a dicho marco de referencia.
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21. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 20 en donde dicho
sensor de borde esta definido por un medio que provee dos puntos de contacto en dos puntos separados entre si sobre
dicho borde en donde se provee un medio deteccion de angulo para determinar el angulo entredichos dos puntos de
contacto con respecto a dicho marco de referencia.

22. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en la reivindicacién 21 en donde dicho medio para proveer
dos puntos de contacto son detectores de borde.

23. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en la reivindicacién 22 en donde dichos dos detectores de
borde son derivados en uso hacia dicho borde, y en donde dichos detectores de borde estan enganchados uno con otro
para pivotar alrededor de un eje de pivote comun.

24. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en la reivindicacion 23 en donde dicho dispositivo de
deteccién de angulo opera para determinar la rotacion angular de dicho eje.

25. Un aparato de modificaciéon de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 21 en donde dicho
sensor de borde incluye un dispositivo de deteccion de angulo para detectar el angulo entre dos de dichos rodillos de
contacto de borde.

26. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 25 en donde dicho
sensor de borde incluye un dispositivo de deteccion de angulo para detectar el angulo en que al menos un rodillo de
contacto de borde y un rodillo de deteccion el cual esta dispuesto desde dicho dispositivo de seguimiento de borde
mediante un brazo de conexion, siendo dicho brazo de conexion pivotante alrededor de dicho dispositivo de seguimiento
de borde y derivado desde alli en una direccioén tal que durante el uso dicho rodillo de deteccién mantiene contacto con
el borde de dicho panel a través de la operacion de modificacion de al menos parte del borde del panel.

27. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 26 en donde
dicho rodillo impulsado rotatoriamente se separa de dicho medio para modificar dicho borde.

28. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en la reivindicacién 27 impulsado que se separa
rotativamente ese enganchable con dicho perfil de borde de dicho objeto y, con relacion a la direccidon del movimiento,
avanza o arrastra dichos medios de modificacién de borde.

29. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1 a 28 en donde dicho
aparato es una maquina de aplicacion de cinta de ribeteado para aplicar cinta al borde de dicho panel e incluye un
medio para alimentar un material de cinta a dicho perfil de borde en el punto donde el siguiente medio esta localizado en
dicho perfil de borde, ocurriendo dicha aplicacién en el medio para modificar dicho borde el cual es un rodillo de presién.

30. Un aparato de modificacién de borde como se reivindica en la reivindicacion 29 en donde dicho medio de
alimentacion es pasivo o activo para alimentar el material de cinta.

31. Un aparato de modificaciéon de borde como se reivindica en la reivindicacion 29 o 30 en donde dicho medio de
alimentacion incluye, antes de que la cinta alcance dicho rollo de presién, un medio para aplicar adhesivo a la superficie
de dicho material de cinta para unirse con dicho perfil de borde.

32. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 29 a 31 en donde
ademas dicho aparato incluye medios para aplicar adhesivo a dicho perfil de borde de dicho objeto antes de que dicha
cinta sea aplicada al mismo.

33. Un aparato de modificaciéon de borde como se reivindica en una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 32 en donde
dicho sensor de borde incluye un medio el cual durante el uso tiene un contacto de dos puntos con dicho borde préximo
a la localizacién de dicho dispositivo de seguimiento de borde para determinar la orientacion angular entre dichos dos
puntos con respecto a dicho marco de referencia para proveer de esta manera retroalimentacién a dichos medios de
derivacion de la orientacion angular en o proximo al punto en donde el medio rotatorio impulsado esta en contacto con
dicho perfil de borde, para de esta manera permitir apropiadamente el control de la direccién de derivacion de dichos
medios de derivacion a dichos medios de seguimiento.

34. Un aparato de modificacion de borde como se reivindica en una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 33 para
proveer un material de ribeteado al perfil de borde de un objeto plano de forma arbitraria, mediante lo cual durante el
uso, la provisiéon de un material de ribeteado al perfil de borde del objeto plano de forma arbitraria ocurre alimentandolo
entre un rodillo de presion de dicho dispositivo de seguimiento de borde y el perfil de borde, proveyendo dicho medio de
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seguimiento una fuerza de presion a dicho rodillo de presion sobre el material de ribeteado para presionarlo sobre dicho
perfil de borde.

35. Aparato de modificacion de borde como se reivindica en una cualquiera de las reivindicaciones 4 a 30, en donde el
rodillo de presidén es uno 0 mas seleccionado de dicho rodillo de impulso rotativo u otro rodillo.

36. Un método de encintado de ribeteado de un borde de un panel plano usando un aparato de modificaciéon de borde
como se reivindica en cualquiera de las reivindicaciones 1-35, comprendiendo dicho método las etapas de montar un
panel sobre una estructura de soporte; colocar un rodillo de presion adyacente a un borde de dicho panel; y alimentar un
material de encintado de ribeteado para unirlo con dicho panel entre el rodillo de presién y dicho panel; proveer rotacion
de impulso a un al menos un rodillo de contacto de borde rotatorio mediante lo cual se hace avanzar dicho rodillo de
presién y/o dicho rodillo de contacto de borde a lo largo de dicho borde mientras que simultaneamente se deposita la
cinta de ribeteado sobre el borde de dicho panel, y controlar la aplicacion de un medio de aplicaciéon de fuerza vectorial
al rodillo de contacto de borde en respuesta al dngulo del panel en dicho rodillo de contacto de borde para de esta
manera presionar dicho rodillo de contacto de borde contra el borde de dicho panel.

37. Un método como el reivindicado en la reivindicacion 36, en donde el rodillo de contacto de borde impulsado también
funciona como el rodillo de presion.

13



ES 2394249 T3

)
Figura 1
(técnica anterior)

Figura5
(técnica anterior)

Figura 2
(técnica anterior)

Figura 3
(técnica anterior)

Figura &
(técnica anterior)

V

—_—

Figura 4
(técnica anterior)

14



ES 2394249 T3

g einbiyg

Z einbig

15



ES 2394249 T3

01 =inbyy

N

S

%

& eanbi4

NN

16



ES 2394249 T3

L1 =inbyy

17



ES 2394249 T3

18






ES 2394249 T3

20

Figura 14



ES 2394249 T3

, 4b
/

21

Figura 15



ES 2394249 T3

Figura 16

Figura 17

22



ES 2394249 T3

Figura 18

23



ES 2394249 T3

24



ES 2394249 T3

25



ES 2394249 T3

Figura 23

26



ES 2394249 T3

Figura 24

Figura 25

27

=

Els



ES 2394249 T3

-—

Figura 27

Figura 29
~ \

Figura 30

28



ES 2394249 T3

Figura 31 Figura 32

29



ES 2394249 T3

i Figura 34

2
_ jol
=
T U1 LA o
L —
=
Figura 35

30



ES 2394249 T3

Figura 36

Figura 37

31



ES 2394249 T3

—_ .r

Figura 38

32



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

