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DESCRIPCION
Dispositivo para el posicionamiento de camarones

La invencion se refiere a un dispositivo para el posicionamiento de camarones en una posicién predefinida y
con una orientacion predefinida en una superficie de depdsito, los camarones siendo suministrados al dispositivo en
una orientacién y posicion aleatoria.

Dicho dispositivo es conocido. Los dispositivos conocidos comprenden esencialmente medios mecanicos para
posicionar los camarones. En la EP 0743010 B1 por ejemplo se ha descrito un dispositivo de alimentacién y
posicionamiento mecanico, que se usa para la alimentacién de los camarones a un dispositivo de descamacién. El
dispositivo de descamacion requiere que los camarones sean colocados en una cierta posicion y en una cierta
orientacion en una cinta transportadora. Para este medio de alimentacién y posicionamiento mecanico se describe
que utilizan una cinta transportadora vertical que coge los camarones del contenedor, y deposita los camarones a
través de diferentes tolvas en una cinta de posicionamiento final desde donde se alimentan al dispositivo de
descamacion. Dicho dispositivo para alimentar y posicionar los camarones que esta compuesto de varias cintas
transportadoras y tolvas tiene la desventaja de que un nimero no despreciable de los camarones posicionados
finaliza en una posicion no muy correcta, que lleva a un ndmero considerable de camarones descamados
incompletamente o camarones que son dafiados por el dispositivo de descamacion y consecuentemente se pierden.

Es por lo tanto un objetivo de la presente invencion el proporcionar un dispositivo para el posicionamiento de
camarones en donde los camarones se pueden posicionar de un modo preciso en una posicion predefinida y con
una orientacioén predefinida, de tal manera que cuando los camarones son posteriormente alimentados a un
dispositivo de descamacion automatico, la descamacién puede tener lugar de una forma fiable y de tal forma que el
namero de camarones que se pierden por descamacion erronea es considerablemente mas pequefia que con el
dispositivo de alimentacién conocido.

El objetivo se consigue por un dispositivo para el posicionamiento de camarones que esta caracterizado porque
el dispositivo comprende un dispositivo de obtencién de imagenes para tomar y grabar imagenes de los camarones
suministrados, y que comprende un brazo robdtico con medios de agarre para recoger un camaron suministrado y
para depositarlo en una superficie de depoésito en una posicién predefinida y con una orientacion predefinida, asi
como un control que esta conectado con el dispositivo de obtencién de imagenes y el brazo robético. Es una ventaja
importante que los camarones pueden ahora ser suministrados al dispositivo de acuerdo con la invencién en una
posicion aleatoria y una orientacion aleatoria sin ningun problema. Por medio del dispositivo de obtencion de
imagenes la posicidn de los camarones puede ser después reconocida lo que permite al brazo robdético recoger los
camarones de un modo apropiado y el brazo robdético posteriormente los deposita en una superficie de depdésito en
un posicion predefinida y con una orientacion predefinida. El brazo robético recoge los camarones uno a uno y
posiciona los camarones individuales de la forma deseada en la superficie de deposito. A pesar de la vulnerabilidad
de los camarones (un camar6n de media pesa alrededor de 2 gr.) parecié sorprendentemente posible posicionar los
camarones en la superficie de depdsito en la mencionada posicion predefinida y con la orientacién predefinida de tal
forma que los camarones posteriormente automaticamente pueden ser descamados del modo apropiado, y esto de
un modo muy preciso y a una escala industrial, es decir, con una velocidad relativamente alta.

Se observa de la GB-A-2415944 que se conoce el uso de un dispositivo de obtencion de imagenes para tomar
y grabar imagenes de productos alimenticios suministrados, y un control acoplado a el que maneja un brazo robético
con medios de agarre para recoger estos productos alimenticios y depositarlos en una posicion predefinida y con
una orientacion predefinida en una superficie de deposito. En esta publicacion esencialmente concierne a pechugas
y muslos de pollo, de los cuales, con respecto al peso y tamafio, tanto el manejo asi como la precisién de la
orientacion es menos sensible como es en el caso de los camarones. En particular la sensibilidad de los camarones
para el posicionamiento correcto y la vulnerabilidad de los camarones para un manejo apropiado hace para una
persona experto no obvio el considerar una publicacién general como la GB-A-2415944 aplicable como una fuente
posible de una solucion del problema para el suministro controlado y preciso de camarones, sin dafiar estos
camarones, en otra manera mejor de la que se propone en la EP-A-0743010.

En una realizacién efectiva el control comprende medios de reconocimiento para reconocer un camaron asi
como determinar su posicién y orientacion, usando caracteristicas predeterminadas en una imagen grabada, que es
tomada y grabada por el dispositivo de obtencién de imagenes. Esto permite al control controlar el brazo robético y
dirigirlo a la posicion apropiada para recoger el camardn y también tener en cuenta la orientacién que tiene el
camarodn en la posicién de recogida. El control también comprende medios de determinacion de la posicion para
determinar el desarrollo de la posicion a lo largo del tiempo del camarén reconocido. Utilizando imagenes
consecutivas de las que el intervalo de tiempo se conoce, se puede determinar la velocidad y direccion del
movimiento y a través de estas el brazo robético puede ser dirigido a la posicion apropiada para recoger el camarén.

En una realizacion preferida del dispositivo de acuerdo con la invencion el suministro de los camarones tiene
lugar en una cinta transportadora de suministro. Esto hace posible que los camarones se muevan sobre un plano fijo
y conocido de tal forma que la posicién de los camarones en ese plano puede ser determinada con precision usando
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una camara fija y procesamiento de imégenes. Debido a que una cinta transportadora habitualmente tiene una
velocidad constante, es muy simple determinar de dos o posiblemente mas imagenes el desarrollo de la posicion en
el tiempo de los camarones reconocidos. También es relativamente simple con medios conocidos, como un
dispositivo de vibracion, asegurar que los camarones en la cinta transportadora se colocan separados entre si de tal
forma que la recogida por el brazo robético puede ser realizada individualmente para cada camar6n sin tocar
ninguno de los camarones colindantes.

Cuando la superficie de deposito esta situada en una cinta transportadora de extraccion, el depositar los
camarones recogidos en la superficie de depdsito se simplifica fuertemente, de tal forma que cada camarén
depositado puede ser depositado en la misma posicion especial debido a que la superficie de depdsito es una
superficie mévil. El camarén una vez depositado se movera con la cinta transportadora y liberara su posicion para un
siguiente camarén a ser depositado.

En una realizacion muy ventajosa de la invencion el brazo robético se mueve sincronicamente con la cinta
transportadora de suministro en la recogida del camarén. En este cado la velocidad relativa entre el brazo robético y
el camarén es cero o aproximadamente cero de tal forma que la recogida puede tener lugar de forma muy precisa y
sin ningun dafio para el camaron.

Aunque es posible, y se ha mencionado anteriormente, que la velocidad de la cinta transportadora de
suministro se determine comparando dos o mas imagenes del dispositivo de obtencién de imagenes, la velocidad de
la cinta transportadora de suministro se puede determinar también usando un sensor que esta conectado al control.

En el caso de que la superficie de deposito esté en otra cinta transportadora, el posicionamiento del camaron
por el brozo robético al depositarlo en la superficie de posicién se puede hacer con precision aumentada cuando el
brazo robotico se mueve sincrénicamente con la cinta transportadora de extraccién. Asi bien los camarones no
estardn sometidos a aceleracion durante el depdsito de tal forma que se elimina la probabilidad de que el camardn
cambie de posicion y orientacidon como resultado de una aceleracién en su depdsito. Es posible que la velocidad de
la cinta transportadora de extraccion esté predefinida y grabada en el control. Sin embargo, es también posible que
la velocidad de la cinta transportadora de extraccion se determine usando un sensor que esta conectado al control.
Es particularmente ventajoso que cuando la velocidad de la cinta transportadora de extraccion esté predefinida y
grabada en el control, la velocidad grabada en el control pueda ser cambiada por ejemplo por un dispositivo de
entrada/interfaz. En todos los casos en los que el brazo robdtico se mueve sincrénicamente con la cinta
transportadora de extraccion durante el depdsito es ventajoso que la cinta transportadora de extraccidon pueda tener
una velocidad més alta de la que seria en el caso de que el brazo robdtico no se moviera con la cinta transportadora
de extraccion.

Las caracteristicas predefinidas del camardn que han sido grabadas en el control pueden ser modificadas en
una realizacion ventajosa de la invencion. Esto hace posible ajustar el dispositivo a diferentes tipos de camarones.
También debe observarse que al cambiar las caracteristicas el dispositivo no esta limitado de esta manera al
posicionamiento de los camarones sino que también otros objetos, de los cuales los contornos son constantes y son
por lo tanto reconocibles, pueden ser posicionados usando el dispositivo de acuerdo con la invencion.

La velocidad del dispositivo puede ser aumentada cuando se usan mdltiples brazos robéticos controlables
separadamente. El control debe por lo tanto estar dispuesto de tal forma que se eviten las colisiones entre dos
brazos robéticos.

En una realizacion ventajosa el medio de agarre comprende una ventosa. Usando una ventosa y un dispositivo
de succion o de vacio correspondiente los camarones pueden ser recogidos de un modo fiable y seguro y siendo
movidos y siendo reposicionados sin corres el riesgo de ser dafiados. La invencién sera ahora explicada usando un
ejemplo de una realizacién de la invencién con referencia al dibujo unido en el que se muestra:

La figura 1 es una representacion esquematica de un sistema para la descamacion de camarones que
comprende dos dispositivos de acuerdo con la invencion;

La figura 2 una parte de un sistema de acuerdo con la figura 1 en vista superior; y

La figura 3 la parte del sistema de acuerdo con la figura 2 en alzado lateral.

La Figura 1 muestra una representacion esquematica de un sistema para la descamacién de camarones que
comprende dos dispositivos de acuerdo con la invencion. en la figura 1 vista en la izquierda es visible un silo 9 en la
que los camarones que van a ser descamados pueden ser vertidos. Desde el silo 9 los camarones caen las placas
de vibracion 11, de las que tres han sido dibujadas aqui y que sacuden los camarones de tal manera, que al final de
las placas de vibracién 11 caen separadamente en la cinta transportadora 2 que se mueve en la direccion de la
flecha. La cinta transportadora 2 transporta los camarones a dos dispositivos de acuerdo con la invencion para
posicionar los camarones asi como dos dispositivos de descamacion 6 para los camarones, uno de cada estando en
cada una de las dos secciones 10 como se ha representado en la figura 1. Al final de la cinta transportadora 2
permaneciendo posiblemente los camarones que estan sin descamar son recogidos y retornados a través de la cinta
transportadora de retorno 12 al silo 9.
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Las figuras 2 y 3 muestran una parte del sistema que esta representado en la figura 1 y notablemente la parte
gque comprende principalmente las secciones 10, vistas respectivamente desde arriba y desde un lado.

La figura 2 muestra una cinta transportadora de suministro 2 con camarones 1 de los cuales s6lo uno esta
indicado con al referencia nimero 1, para mantener la figura clara. Los otros camarones 1 pueden ser reconocidos
por su forma. En la cinta transportadora 2 un area de imagen 3 esta indicada con dos lineas de puntos. El area de
imagen 3 es el area que es cubierta por el dispositivo de obtencion de imagenes 13. El dispositivo de obtencion de
imagenes 13 toma fotos del area de imagen 3 en intervalos de tiempo fijados y manda estas imagenes al control 14.
El control 14 esta dispuesto para el procesamiento de las imagenes que el control 14 recibié del dispositivo de
obtencion de imagenes 13 y comprende medios de reconocimiento que, usando caracteristicas predefinidas de los
camarones 1 que han sido almacenados en una memoria que es parte del control 14, es capaz de reconocer estos
camarones 1 en las imagenes asi como la posicién y orientacion de cada uno de los camarones individuales 1. El
control también comprende medios de determinacion de la posicion que comparando las posiciones en imagenes
consecutivas de los camarones reconocidos individualmente, determina el desarrollo de la posicién a lo largo del
tiempo de cada uno de los camarones reconocidos. Por lo tanto en el control, la posicion y la velocidad de cada uno
de los camarones reconocidos separadamente es conocida en todo momento. La unidad robética y el brazo robético
16 conectada con la misma estan también conectadas al control. Por medio de las sefiales proporcionadas desde el
control a la unidad robdtica 15, el brazo robédtico 16 puede ser posicionado en cualquier punto del espacio
predefinido, dicho espacio comprende en cualquier caso un area de recogida 4 que es parte de la cinta
transportadora de suministro 2 y esta indicada en la figura con dos lineas completas, y también el area de depésito 7
gue esta situada en la cinta transportadora de extraccion 5, seguido de la cinta transportadora de suministro 2, como
se puede ver en la figura 2. En la figura 3 la cinta transportadora de extraccion 5 se muestra un poco mas baja que la
cinta transportadora de suministro 2. Las posiciones entre las cintas transportadoras 2 y 5 no son importantes para la
invencion, siempre que el area de recogida 4 y el area de depésito 7 estén ambas completamente situadas dentro
del rango de funcionamiento del brazo robético 16. El brazo robotico 16 comprende en su extremo libre medios de
agarre 17, que en este ejemplo de una realizacién del dispositivo de acuerdo con la invencién estan equipados con
una o mas ventosas. Con ayuda de las ventosas 17 los camarones 1 pueden ser recogidos y ser manipulados. Los
medios de agarre 17 estan integrados en el brazo roboético 16 de tal manera que pueden ser girados mas de 360° de
tal forma que en una posicion se pueden dar todas las orientaciones posibles. El dispositivo de acuerdo con la
invencion esta formado por el dispositivo de obtencion de imagenes 13, el control 14, la unidad robética 15 y el brazo
robético 16 incluyendo los medios de agarre/ventosas 17. Usando los medios de determinacion de la posicion
mencionados antes el brazo robético es ahora dirigido a un camarén 1 que esta en el area de recogida 4 de la cinta
transportadora de suministro 2 para recoger este camaron 1 de la cinta transportadora de suministro 2 usando las
ventosas 17 y moviéndolo al &rea de depdsito 7 en la cinta transportadora de extraccion 5, de tal manera que el
punto predefinido del camarén 1 esta colocado en la posicién de depdsito 8 del area de depdsito 7. Al mismo tiempo
las ventosas con el camarén 1 son orientadas durante los movimientos a la posicion de depésito 8 de tal manera que
el camardn 1 es puesto en la posicion de deposito 8 en la orientacion predefinida deseada. Posteriormente el brazo
robético 16 es movido por el control a un camarén 1 subsiguiente que se ha movido en el area de recogida 4 para
repetir las acciones descritas anteriormente y con tal velocidad que el area de depdsito 7 en el tiempo intermedio ha
sido desocupada debido a que el camar6n 1 previamente posicionado y depositado ha sido transportado lejos por
medio del movimiento de la cinta transportadora 5, creando espacio para el depdsito de un camardn 1 subsiguiente.
Estara claro que el &rea de imagen 3, el area de recogida 4, el area de depdésito 7 y la posicidon de depdsito 8 son
areas fijadas respectivamente de la posicion en el espacio y cubriran nuevas partes de las cintas transportadoras 2 y
5 cada vez debido al movimiento de las cintas transportadoras 2 y 5.

En una realizacion del dispositivo de acuerdo con la invencion, la velocidad del movimiento de la cinta
transportadora de extraccion 5 es almacenada en el control 14 como datos fijados. Sin embargo, es también posible
posicionar y disponer el dispositivo de obtencion de imagenes 13 de tal manera que el area de depdsito 7 en la cinta
transportadora de extraccion 5 esté completamente situada dentro del area de obtencidon de imagenes 3, de tal
forma que las imagenes tomadas por el dispositivo de obtencién de imagenes 13 y que son procesadas en el control
14 también comprenden imagenes del &rea de depdsito 7. Comparando las iméagenes consecutivas del area de
depésito 7 también puede ser determinada la velocidad de transporte de la cinta transportadora de extraccion 5 por
el control 14. El control 14 puede consecuentemente controlar la velocidad del brazo robético 16 de tal manera que
se garantiza que el camarén 1 a ser depositado sea depositado en el area de posicion 7 en el momento en el que el
camarén 1 previamente depositado acaba de salir de este area de deposito.

En una realizacion preferida de la invencioén el dispositivo de acuerdo con la invencion también comprende una
interfaz de usuario para cambiar por ejemplo las caracteristicas de los camarones a ser depositados u otros objetos
a ser posicionados por ejemplo otro tipo de camardn, o también cambiar otros pardmetros de control. en el caso de
que la velocidad de la cinta transportadora de extraccidon sea almacenada en la memoria del control 14 como datos
fijados esta velocidad puede ser también cambiada usando esta interfaz de usuario. Sin embargo, este cambio
puede ser también hecho usando un sensor de velocidad que esta conectado al control 14 y no esta representado
adicionalmente en las figuras, y que mide la velocidad de la cinta transportadora de extraccion 5.

Con el dispositivo de acuerdo con la invencién que ha sido descrito los camarones son posicionados y
orientados de una manera muy precisa Y fiable, partiendo de una posicién aleatoria en una cinta transportadora. Las
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pruebas han demostrado que este posicionamiento puede ser ejecutado dentro de las tolerancias necesarias para
un dispositivo de descamacion automatico con una velocidad de aproximadamente 110 camarones por minuto.

Lista de nimeros de referencia:

Camaron

Cinta transportadora de suministro
Area de imagen

Area de recogida

Cinta transportadora de extraccion
Dispositivo de descamacion

Area de dep6sito

Posicion de depdsito en 7

Silo

10 Seccién con sistema de posicionamiento y descamacion para camarones
11 Placas de vibracion

12 Cinta transportadora de retorno

13 Dispositivo de obtencion de imagenes
14 Control

15 Unidad robotica

16 Brazo robotico

17 Ventosas/medios de agarre
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo (13-17) para el posicionamiento de camarones (1) en una posicién predefinida (8) y con una
orientacion predefinida en una superficie de depdsito (7), los camarones (1) siendo suministrados al dispositivo en
una posicion y orientacion aleatorias, en donde los camarones posteriormente son alimentados a un dispositivo de
descamacion automatica, caracterizado porque el dispositivo (13-17) comprende un dispositivo de obtencion de
imagenes (13) dispuesto para tomar y grabar imagenes de los camarones (19) suministrados, un brazo robético (16)
con medios de agarre (17) para recoger un camaron (1) suministrado y depositarlo en una posicion predefinida (8) y
con una orientacion predefinida en la superficie de depdsito (7) y un control (14) que esta conectado con el
dispositivo de obtencion de imagenes (13) y el brazo robético (16).

2. El dispositivo (13-17) de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado porque el control (14) esta organizado
para procesar imagenes que han sido tomadas por el dispositivo de obtencién de imagenes (13) y comprende:

- medios de reconocimiento para reconocer en una imagen grabada un camaron asi como determinar su
posicion y orientacion, usando caracteristicas predefinidas,

- medios de determinacion de la posicion para determinar el desarrollo de la posicién a lo largo del tiempo del
camaron (1) reconocido.

3. El dispositivo (13-17) de acuerdo con las reivindicaciones 1 6 2, caracterizado porque el suministro de los
camarones (1) es por una cinta transportadora de suministro (2).

4. El dispositivo (13-17) de acuerdo con las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado porque la superficie de depdsito
(7) esta en una cinta transportadora de extraccion (5).

5. El dispositivo (13-17) de acuerdo con las reivindicaciones 3 6 4, caracterizado porque el brazo robético (16)
durante la recogida de un camaron (1) se mueve junto con la cinta transportadora de suministro (2).

6. El dispositivo (13-17) de acuerdo con la reivindicacion 5, caracterizado porque la velocidad de la cinta
transportadora de suministro (2) es determinada comparando dos imagenes del dispositivo de obtencion de
imagenes (13).

7. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 5, caracterizado porque la velocidad de la cinta transportadora de
suministro (2) se determina usando un sensor conectado al control (14).

8. El dispositivo (13-17) de acuerdo con una de las reivindicaciones 4 a 7, caracterizado porque durante el depdsito
el brazo robético (16) se mueve junto con la cinta transportadora de extraccion (5).

9. El dispositivo (13-17) de acuerdo con la reivindicacion 8, caracterizado porque la velocidad de la cinta
transportadora de extraccion (5) se predetermina y se graba en el control (14).

10. El dispositivo (13-17) de acuerdo con la reivindicacion 9, caracterizado porque la velocidad de la cinta
transportadora de extraccion (5) se puede cambiar.

11. El dispositivo (13-17) de acuerdo con la reivindicacién 8, caracterizado porque la velocidad de la cinta
transportadora de extraccion (5) se determina usando un sensor conectado al control (14).

12. El dispositivo (13-17) de acuerdo con una de las reivindicaciones 2 a 11, caracterizado porque las
caracteristicas predefinidas pueden ser modificadas.

13. El dispositivo (13-17) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 12, caracterizado porque el dispositivo
comprende dos brazos robéticos (16) esencialmente iguales pero controlables de forma separada.

14. El dispositivo (13-17) de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 13, caracterizado porque los medios de
agarre (17) comprenden al menos una ventosa (17).
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