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ES 2435999 T3

DESCRIPCION
Aparato y procedimientos para controlar la separacion de objetos transportados

Frecuentemente, es deseable disponer objetos transportados de manera que tengan una separacion
predeterminada a lo largo de la direccién de desplazamiento de una cinta transportadora. La separacién posibilita
procesos en la parte de la salida tales como fusionar objetos procedentes de mudltiples vias de transporte en una
sola via.

Existen varios sistemas conocidos para controlar los objetos separados espacialmente. Algunos de estos sistemas
utilizan sensores y topes accionables selectivamente que son controlados como respuesta a informacién detectada
por los sensores. Desafortunadamente, estos sistemas son relativamente complejos y pueden limitar
significativamente la velocidad a la que los objetos son transportados.

Otros sistemas conocidos utilizan topes que no estan controlados por sensores. Si bien son menos complejos que
los sistemas controlados por sensores, los topes de estos sistemas presentan mayores probabilidades, por lo menos
de forma intermitente, de dafiar los objetos transportados. Por ejemplo, un objeto transportado puede ser punzonado
o deformado cuando establece contacto con un tope parcialmente extendido o cuando un tope es obligado a abrirse
contra un objeto que ya se encuentra presente en la trayectoria de transporte.

El documento US 4.101.020 da a conocer un mecanismo de transferencia de una maquina de envasado de acuerdo
con el predmbulo de la reivindicacion 1. Otro dispositivo es el que se da a conocer en el documento US
2007/0034481.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

El aparato que se describe y los procedimientos pueden ser comprendidos mejor haciendo referencia a los
siguientes dibujos. Los componentes en los dibujos no se encuentran dibujados necesariamente a escala.

La figura 1 es una vista en perspectiva esquematica de una primera realizacion de un sistema para controlar la
separacion de objetos transportados.

La figura 2 es una vista en planta de una realizacion de un aparato de control de separacién de objetos mostrado en
la figura 1.

La figura 3 es una vista en detalle que muestra el accionamiento de una paleta del aparato de la figura 2.

La figura 4 es una vista esquematica en planta del aparato de la figura 2, mostrando la utilizacion del aparato en el
control de la separacion de objetos transportados.

La figura 5 es una vista en detalle que muestra el accionamiento limitado de una paleta del aparato de la figura 2 en
presencia de un objeto transportado.

La figura 6 es una vista en planta esquematica de un sistema de transporte que implementa aparatos de control de
separacion de objetos.

La figura 7 es una vista lateral esquematica de una segunda realizacion del sistema para controlar la separacion de
objetos transportados.

La figura 8 es una vista esquematica desde un extremo del sistema de la figura 7.
DESCRIPCION DETALLADA

Se describe a continuacion el aparato y procedimientos que utilizan paletas para controlar la separacion de los
objetos transportados por un transportador de acuerdo con las reivindicaciones 1 y 14. Por lo menos en algunas
realizaciones, las paletas estan disefiadas para salir de una cinta en la que estan montadas cuando se necesitan
para controlar la separacion de objetos. En estos casos, las paletas pueden pasar de un estado retraido en el que
son sustancialmente paralelas al plano de la cinta a un estado extendido en el que se encuentran sustancialmente
perpendiculares al plano de la cinta. Dado que las paletas no se encuentran siempre en estado extendido, las
probabilidades de que un objeto transportado choque contra una paleta son reducidas. Por lo menos en algunas
realizaciones, las paletas son paletas de “bajo par”, lo cual significa de que se abren relativamente con poca fuerza,
de manera que las paletas no se abriran cuando un objeto ocupe el espacio en el que la paleta se abriria
normalmente, reduciendo de manera adicional la probabilidad de dafios a los objetos transportados.

A continuacion, se dan a conocer varias realizaciones de aparatos y procedimientos. Si bien se muestran
realizaciones especificas, dichas realizaciones son simples implementaciones a titulo de ejemplo del aparato que se
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da a conocer y procedimientos, y se debe observar que son posibles otras realizaciones. Todas dichas realizaciones
estan destinadas a quedar incluidas dentro del alcance de esta invencién.

Haciendo referencia a las figuras, en la que iguales numerales se identifican partes correspondientes, la figura 1
muestra esquematicamente una realizacion de un sistema de separacion de objetos 10 que puede ser utilizado para
controlar la separacién de varios objetos que estan siendo transportados. Tal como se ha indicado en la figura 1, el
sistema 10 comprende un transportador de objetos 12 orientado horizontalmente que soporta y transporta objetos,
O, en una direccion de desplazamiento de la cinta indicada por la flecha 14. La construccién especifica del
transportador de objetos 12 es relativamente poco importante. Preferentemente, no obstante, el material de la
superficie del transportador de objetos 12 se selecciona de manera que los objetos, O, pueden deslizar sobre la
superficie del transportador para posibilitar el ajuste de su separacidon entre si. En algunas realizaciones, el
transportador de objetos 12 comprende una cinta transportadora de goma, continua o equivalente. En otras
realizaciones, la cinta 12 comprende una cinta de tipo cadena dotada de multiples secciones de plastico y/o metal o
enlaces que estan conectados entre si formando una cinta continua.

Tal como ha indicado la figura 1, el sistema 10 puede comprender uno o varios carriles de guia 16 que estan
dispuestos adyacentes a un borde lateral 18 del transportador de objetos 12. Cuando existen dichos carriles 16,
mantienen el posicionado lateral de los objetos, O, y ademés impiden el volcado de los objetos con respecto al
transportador de objetos 12. Si bien se han mostrado carriles de guia 16 dispuestos solamente a lo largo de un
borde del transportador de objetos 12, se pueden disponer carriles de guia similares a lo largo del borde opuesto de
la cinta, en caso deseado. No obstante, no se han mostrado carriles de guia adicionales en la figura 1 para evitar la
poca claridad de otros detalles del sistema 10.

Posicionado, asimismo, adyacente al borde 18 del transportador de objetos 12 se encuentra un aparato 20 de
control de la separacion de objetos. El aparato 20 de control de separacion de objetos funciona de modo general
controlando la separacion de los objetos, O, que son transportados por el transportador de objetos 12. Dado que
dicho control de separacién puede ser importante en términos de sincronizacién de varias aplicaciones, tales como
la fusién de mudltiples lineas del transportador en una Unica linea de transportador, el aparto 20 de control de
separacion de objetos puede ser considerado también como un aparato de sincronizacion.

En la realizacién de la figura 1, el aparato de control de separacion 20 comprende un transportador orientado
verticalmente que hace funcionar una cinta transportadora orientada verticalmente 22. En el contexto de esta
descripcién, el término “orientado verticalmente” significa que la superficie de la cinta transportadora 22, que
normalmente seria utilizada para transportar objetos si el transportador estuviera orientado horizontalmente, tal
como el transportador de objetos 12, es vertical. Mas especificamente, la superficie externa de la cinta
transportadora 22 se puede considerar que descansa sustancialmente en un plano vertical. A causa de su
orientacion vertical, el transportador, que desde este punto se identificara con el numeral de referencia 20 en
relacion con la figura 1, es en general ortogonal con respecto al transportador de objetos 12 y, por lo tanto, la
superficie de la cinta transportadora 22 esta desplazada aproximadamente en 90 grados con respecto a la superficie
del transportador de objetos 12.

Haciendo referencia adicionalmente a la figura 1, la cinta transportadora 22 es impulsada y, por lo menos
parcialmente, soportada por pifiones 24. Tal como se ha indicado en la figura, los pifiones 24 impulsan la cinta
transportadora 22 en las direcciones indicadas por las flechas 26 y 28, de manera que una parte de la cinta
transportadora adyacente a los objetos O se desplaza en la misma direccion que el transportador de objetos 12 vy,
por lo tanto, en la misma direccidon que los objetos. Por lo menos en algunas realizaciones, no obstante, la cinta
transportadora 22 funciona a una velocidad lineal mas lenta que el transportador de objetos 12 para posibilitar la
funcionalidad del control de separacion.

Tal como se ha indicado adicionalmente en la figura 1, la cinta transportadora 22 comprende multiples paletas 30
que sirven como “topes” que limitan el desplazamiento de los objetos, O, para controlar su separacion relativa. En,
como minimo, algunas realizaciones, las paletas 30 son paletas extraibles, con el significado de que pueden pasar
de un estado retraido en el que son sustancialmente paralelas o enrasadas al plano de la cinta transportadora 22,, a
un estado extendido en el que se encuentran sustancialmente perpendiculares al plano de la cinta transportadora.
Cada una de las paletas 30 mostrada en la figura 1, se encuentra en estado extendido. Por lo tanto, cada una de las
paletas 30 dispuesta adyacente al transportador de objetos 12, se extiende transversalmente segun la anchura del
transportador de objetos 12, perpendicularmente en la direccién de desplazamiento de la cinta 14. Tal como se ha
indicado en la figura 1, las paletas 30 no necesitan extenderse en toda la anchura del transportador de objetos 12.
En vez de ello, las paletas 30 pueden extenderse a través de solamente una parte de dicha anchura, por ejemplo,
aproximadamente la mitad de la anchura del transportador de objetos 12. En la realizacién mostrada en la figura 1,
las paletas 30 se extienden sobre el transportador de objetos 12 entre los carriles de soporte 16. De manera mas
general, las paletas 30 estdn orientadas y configuradas de manera que evitan cualesquiera obstrucciones
potenciales, incluyendo los carriles de guia.

Tal como se ha descrito mas adelante de forma mas detallada, el transportador 20 funciona para controlar la
separacion de los objetos, O, que son transportados por el transportador de objetos 12. En particular, los objetos que
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tienen una separacion al azar a lo largo de la longitud del transportador de objetos 12 pueden ser “parados” por las
paletas 30, que se desplazan a una velocidad menor que la velocidad de la cinta transportadora y, por lo tanto,
menor que la velocidad de los objetos. Al llegar a tope cada objeto, O, contra una paleta 30, cada uno de los objetos
es posicionado sobre la cinta transportadora 12 para tener una separacion relativa que es igual a la separacion
relativa de las paletas.

La figura 2 muestra un aparato de control de separacion 32 que refleja una posible configuracién para el aparato de
control de separacion 20 de la figura 1. Tal como se ha indicado en la figura 2, el aparato 32 comprende una cinta
transportadora 34. En esta realizacion, la cinta transportadora 34 es una cinta transportadora de tipo cadena, que
esta compuesta de una pluralidad de secciones o eslabones 36 que estan conectados entre si para formar una cinta
continua. La cinta transportadora 34 es impulsada por pifiones 38 (solamente se ha mostrado un pifién en la figura
2). Dispuestas en posiciones predeterminadas a lo largo de la cinta transportadora 34, por ejemplo, dentro de
eslabones predeterminados 36, se encuentran paletas extraibles 40. Tal como se ha mostrado en la figura 2, las
paletas extraibles 40 estan orientadas en estado retraido a lo largo del lado posterior 42 del aparato 32 en estado
extendido a lo largo del lado frontal 44 del aparato que esta dirigido a la cinta transportadora que transporta objetos,
cuya separacion se desea controlar. Dispuesto dentro del aparato 32 entre el lado posterior y frontal 42 y 44 se
encuentra un mecanismo de accionamiento de las paletas 46 que es utilizado para accionar las paletas 40 para
hacerlas pasar de la estado retraido al estado extendido. En la realizacion de la figura 2, el mecanismo de
accionamiento 46 comprende un elemento de placa que proporciona una superficie de contacto con la que entran en
contacto las paletas 40 cuando se aproximan al lado frontal 44 del aparato 32. La secuencia de accionamiento de las
paletas se ha mostrado en la figura 2 para una paleta 40 dispuesta en el extremo izquierdo del lado frontal 44 del
aparato 32. Tal como se ha indicado, la paleta 40 empieza inicialmente en estado retraido. Una vez que la paleta 40
establece contacto con el mecanismo de accionamiento 46, no obstante, la paleta es obligada a girar en la direccion
indicada por la flecha 48 debido a las fuerzas de rozamiento entre la paleta y el mecanismo de accionamiento. La
paleta 40 continta girando de aquel modo hasta que la paleta queda situada en estado extendido, en la que una
superficie de trabajo de la paleta esta dispuesta de forma general perpendicular a la superficie externa de la cinta
transportadora 34 y a la direccion de desplazamiento de los objetos. Se debe observar que la paleta 40 y/o la cinta
transportadora 34 estan configuradas para limitar la rotacién adicional de la paleta. Por lo tanto, por lo menos en
algunas realizaciones, la paleta 40 no puede ser obligada a girar a una posicion en la que la superficie de trabajo
est4 situada més alla de la orientacion perpendicular.

La figura 3 muestra un ejemplo de configuracion de las paletas 40, y muestra adicionalmente el accionamiento de las
paletas. Tal como se ha indicado en la figura 3, la paleta 40 puede comprender un cuerpo 50 que tiene seccion
transversal de forma general rectangular que comprende una abertura 52 que se extiende a través de una direccidn
de anchura de la paleta y define un eje de rotacién pivotante para la paleta. La abertura 52 esta adaptada para
recibir uno o varios ejes o varillas (no mostradas) que son utilizados para montar la paleta 40 en la cinta
transportadora 34, por ejemplo, en uno o varios eslabones 36 de la cinta transportadora. Un primer extremo 54 del
cuerpo 50 comprende una superficie de leva 56 adaptada para su interconexion con el mecanismo de accionamiento
46. En algunas realizaciones, la superficie de leva 56 es una superficie curvada que tiene un radio constante de
curvatura. En otras realizaciones, la superficie de leva 56 comprende una superficie curvada que tiene un radio
variable de curvatura. En otras realizaciones, la superficie de leva 56 puede comprender una o varias superficies
planas. El cuerpo 50 comprende ademas un segundo extremo 58 desde el cual se extiende un elemento de tope de
forma general plana 60. El elemento de tope 60 comprende de manera tipica una superficie de trabajo de forma
general plana 62 contra la que los objetos hacen tope cuando la paleta 40 es utilizada para limitar el desplazamiento
de los objetos. Tal como se ha indicado en la figura 3, el elemento de tope 60 puede extenderse desde el cuerpo 50
con un cierto angulo, por ejemplo, aproximadamente a 45 grados.

En algunas realizaciones, la paleta 40 esta construida de forma unitaria a partir de una pieza Unica de material. En
otras realizaciones, la paleta 40 comprende partes separadas, por ejemplo, el cuerpo 50 y el elemento de tope 60,
que estan conectados entre si formando un componente integral. En cualquier caso, el material de la superficie de
leva 56 es un material de rozamiento relativamente bajo, tal que la paleta 40 es obligada a girar (en la direccion de la
flecha 64) con una fuerza relativamente pequefia. A efectos de esta descripcion, el término “fuerza relativamente
pequefia”, significa una fuerza que es suficiente para abrir la paleta 40 solamente cuando un objeto no se encuentra
presente en el espacio en el que la paleta se abriria normalmente. Por lo tanto, la paleta no se abrira cuando
encuentre un objeto directamente adyacente, evitando de esta manera producir dafios en el objeto. Este resultado
puede ser facilitado al seleccionar, asimismo, un material de rozamiento relativamente bajo para la superficie de
contacto 66 del mecanismo de accionamiento 46. En algunas realizaciones, la fuerza de friccion entre la superficie
de la leva 56 y la superficie de contacto 66 tiene justamente el valor suficiente para superar las fuerzas de friccion
y/lo de gravedad que mantienen las paletas 40 en su disposiciéon retraida. A titulo de ejemplo, una o ambas
superficies 56 y la superficie de contacto 66 comprende un material metalico o de plastico. En algunas realizaciones,
una o ambas superficies de leva 56 y de contacto 66 pueden comprender UHMW, acetal, Delrin®, resina, u otros
plasticos para deslizamiento.

Tal como se ha mostrado adicionalmente en la figura 3, el mecanismo de accionamiento 46 puede comprender una
zona de transicion 68 que facilita la interconexién gradual entre la paleta 40 y el mecanismo de accionamiento. En
realizaciones en las que el mecanismo de accionamiento 46 comprende un elemento de placa, la zona de transicion
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68 puede comprender una seccion redondeada o en angulo del elemento de placa.

Haciendo referencia nuevamente a la figura 2, el mecanismo de accionamiento 46 esta dispuesto y/o montado
dentro del aparato 32 de manera que solamente se produce un ligero contacto entre las paletas 40 y el mecanismo
de accionamiento para asegurar adicionalmente que las paletas actian con una fuerza relativamente reducida. Tal
como se ha indicado en la figura 2, el aparato 32 puede incluir uno o varios resortes 70 que posibilitan que el
mecanismo de accionamiento 46 “ceda” bajo fuerzas transmitidas por las paletas 40. En otras realizaciones, no se
disponen resortes, sino que el mecanismo de accionamiento 46 por si mismo tiene caracteristicas de resorte que
posibilitan que ceda bajo fuerzas transmitidas por las paletas 40. Por ejemplo, en realizaciones en las que el
mecanismo de accionamiento 46 comprende un elemento de placa, el elemento de placa puede ser relativamente
delgado y puede estar construido de un material adaptable, tal como metal o plastico, que flexionan hacia dentro
para adaptarse a las paletas 40.

Tal como se ha indicado adicionalmente en la figura 2, el aparato de control de separacion 32 puede comprender
ademas un mecanismo 72 de retraccion de las paletas. En la realizacion de la figura 2, el mecanismo de retraccion
72 comprende una guia que sigue, como minimo, una parte del aparato 32 y que comprende una superficie interna
74 que obliga a las paletas 40 a volver al estado retraido y que ademas previene que las paletas pasen al estado
extendido. A causa del mecanismo de retraccién 72, las paletas 40 permanecen en estado retraido hasta que
alcanzan el lado frontal 44 del aparato 32, evitando de esta manera situaciones en las que un objeto en
aproximacion puede colisionar con una paleta parcialmente extendida. Tal como se ha indicado en la figura 2, el
mecanismo de retraccion 72 puede ser dispuesto en un extremo de arriba del aparato 32 para asegurar que se evita
dicha colision.

También se pueden evitar situaciones en las que una paleta se extiende a pesar de la presencia de un objeto. Las
figuras 4 y 5 muestran este principio. Empezando por la figura 4, se puede apreciar que las paletas 40 del aparato
de control de separacion 32 son accionadas para limitar el desplazamiento de objetos, O, soportados por un
transportador de objetos 75 que se desplaza de manera relativamente rapida. Al limitar de este modo el
desplazamiento de los objetos, O, los objetos son separados unos de otros en la misma distancia en que las paletas
40 estan separadas entre si. No obstante, el accionamiento de las paletas 40 no tendra lugar cuando el objeto, O, se
encuentre directamente adyacente a la paleta. Esta funcionalidad se ha mostrado para el objeto méas a la izquierda,
O, mostrado en la figura 4. Tal como se ha indicado en dicha figura, la paleta directamente adyacente 76 no se abre
por completo debido a la presencia del objeto, O. Volviendo a hacer referencia a la figura 5, que es una vista de
detalles de la interaccion entre la paleta 76 y el objeto adyacente, O, se observara que la paleta no se abre a pesar
de haber establecido contacto con el mecanismo de accionamiento 46. En vez de ello, la superficie de leva 56 de la
paleta 76 simplemente desliza a lo largo de la superficie de contacto 66 del mecanismo de accionamiento 46 debido,
por lo menos en parte, a los materiales de friccion relativamente baja utilizados para una o ambas superficie de la
leva y superficie de contacto. La prevencion de que las paletas se abran se puede facilitar ademas por cualquier
mecanismo de “ceder”, que sea incorporado en el mecanismo de accionamiento 46 o los componentes utilizados
para montar el mecanismo de accionamiento dentro del aparato 32. Dado que la paleta 76 no se abre en presencia
del objeto, O, el objeto no sufre averias. Haciendo referencia nuevamente a la figura 4, el objeto, O, pasara
eventualmente sobre la paleta 76 porque el objeto se desplaza a una velocidad superior que la de la paleta. Una vez
que el objeto, O, pasa, la paleta 76 se abrird a estado extendido y quedaréa preparada para limitar el desplazamiento
del siguiente objeto transportado por el transportador de objetos 75.

La figura 6 muestra una aplicacion a titulo de ejemplo para el aparato de control de separacién del tipo descrito en lo
anterior. Mas particularmente, la figura 6 muestra un transportador 80 que consolida o fusiona dos lineas de
transportador 82 y 84 en una sola linea transportadora 86. En este proceso de fusion, los objetos de cada una de las
lineas 82, 84 son separados en primer lugar en una distancia predeterminada entre si a lo largo de la direccion de
desplazamiento con separacion relativa entre si. El flujo de objetos transportados por el sistema 80 se describira
desde la parte superior (izquierda) a la parte inferior (derecha) a continuacion.

Los objetos (representados por cuadrados) son transportados a lo largo de las lineas 82, 84 por un primer
transportador y cintas 88 y 90, respectivamente, y a continuacién son enviados gradualmente sobre las cintas
transportadoras 92 y 94, respectivamente, en una zona de transicion 95. Las cintas transportadoras 92, 94 se
desplazan a una velocidad sustancialmente mas rapida que las cintas transportadoras 88, 90. A titulo de ejemplo,
las cintas transportadoras 92, 94 se desplazan 2,5 veces mas rapidas que las cintas transportadoras 88, 90.

Después de abandonar la zona de transicion 95, los objetos entran en una zona de control de separacién 97 en la
que estan dispuestos dos aparatos de control de separacién 96 y 98, uno para cada linea de objetos 82, 84. El
aparato 96, 98 limita el desplazamiento de los objetos para controlar su separacion relativa de la forma
anteriormente descrita. En especial, las paletas del aparato 96, 98 estan separadas entre si, de manera que los
objetos de cada linea 82, 84 estaran separados de manera similar entre si. Una vez que los objetos han sido
separados y desplazados entre si, los objetos de cada linea 82, 84 son combinados en la linea 86 por la utilizacion
de carriles de guia 99 que desplazan centralmente los objetos.

Las figuras 7 y 8 muestran una segunda realizacion de un sistema 100 para controlar la separacion de los objetos
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transportados. El sistema 100 es similar en cierta manera al sistema 10 mostrado en las figuras 2 y 4. Por ejemplo,
el sistema 100 comprende un transportador de objetos 102 que transporta objetos, O, cuya separacion tiene que ser
controlada, y un aparato de control de separacion de objetos 104 que es similar en disefio y funciéon al aparato de
control de separacion de objetos 32. El aparato 104 comprende, por lo tanto, su propia cinta transportadora 106 que
soporta multiples paletas 108 que pueden ser desplazadas desde una estado retraido a una estado extendido.
Ademas, el aparato 104 comprende un mecanismo de retraccion 110 que, como minimo, mantiene las paletas 108
en estado retraido hasta que se desea que se extiendan. No obstante, en el sistema 100, el aparato 104 esta
orientado y dispuesto horizontalmente por encima del transportador de objetos 102, de manera que las paletas 108
se extienden hacia abajo para su interconexion con las partes superiores de los objetos, O, para limitar su
desplazamiento.

Por lo menos en algunas realizaciones, las paletas 108 son accionadas, por lo menos parcialmente, por la fuerza de
la gravedad. Es decir, cuando las paletas 108 abandonan el mecanismo de retraccion 110, quedan libres de
basculacién hacia abajo a una posicién en la que se encuentran sustancialmente perpendiculares a la cinta
transportadora 106 y al transportador de objetos 102. En este caso, la fuerza con la que son abiertas las paletas 108
es proporcional al peso de las paletas y, suponiendo paletas relativamente ligeras, la fuerza es relativamente suave.
Por lo tanto, cuando un objeto, O, queda dispuesto directamente por debajo de una paleta 108 que no se ha
extendido por completo todavia, la paleta no se extendera més alla del punto en el que se hace contacto con el
objeto, y ademas no ejercera una intensidad de esfuerzo sobre el objeto que sea suficiente para dafiarlo. No
obstante, una vez que el objeto, O, ha abandonado la paleta 108, la paleta se encontrara libre para ocupar por
descenso el estado extendido.

Tal como se ha indicado en la figura 7, el aparato 104 puede incluir opcionalmente un mecanismo 112 de
accionamiento de las paletas en los casos en los que la fuerza de la gravedad no es suficiente para abrir de manera
fiable las paletas 108.
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REIVINDICACIONES

1. Sistema (10) que comprende un transportador de objetos (12, 75, 102) que se desplaza a una primera velocidad
lineal (14) y un aparato (20, 32, 96, 98, 104) para controlar la separacion de objetos transportados por el
transportador de objetos (12, 75, 102), cuyo aparato comprende:

paletas (30, 40, 76, 108) que pueden ser accionadas desde un estado retraido a un estado extendido, en el que las
paletas se extienden transversalmente con respecto al transportador de objetos, limitando las paletas el
desplazamiento de los objetos para controlar su separacion relativa, de manera que las paletas actian con una
fuerza relativamente reducida, de manera que una paleta retraida no se extendera una vez establezca contacto con
un objeto directamente adyacente que ocupa un espacio en el que la paleta retraida normalmente se extenderia; y
caracterizado por una cinta transportadora (22, 34, 106) que comprende dichas paletas (30, 40, 76, 106) y que
asegura que las paletas se desplacen en la misma direccion que el transportador de objetos (12, 75, 102) pero a una
segunda velocidad lineal (26) que es menor que la primera velocidad lineal que del transportador de objetos.

2. Aparato, segun la reivindicacion 1, en el que las paletas son sustancialmente paralelas a la cinta transportadora
en estado retraido, y sustancialmente perpendiculares a la cinta transportadora en estado extendido.

3. Aparato, segun las reivindicaciones 1 6 2, en el que la cinta transportadora esta orientada verticalmente, de
manera que una superficie externa de la cinta transportadora se encuentra dentro de un plano vertical.

4. Aparato, segun la reivindicacion 3, en el que la cinta transportadora esta dispuesta adyacente en un borde lateral
(18) del transportador de objetos.

5. Aparato, segun cualquiera de las reivindicaciones 2-4, que comprende ademas un mecanismo de accionamiento
(46, 112) adaptado para accionar las paletas cuando estan dispuestas adyacentes al transportador de objetos.

6. Aparato, segun la reivindicacion 5, en el que el mecanismo de accionamiento comprende un elemento de placa
con el que establecen contacto las paletas durante el accionamiento.

7. Aparato, segun cualquiera de las reivindicaciones 2-6, que comprende ademas un mecanismo de retraccion (72,
110) que, como minimo, mantiene las paletas en estado retraido.

8 Aparato, segun la reivindicacion 7, en el que el mecanismo de retraccion retrae también las paletas.

9. Aparato, segun la reivindicacion 8, en el que el mecanismo de retraccién comprende un carril (74) que obliga a las
paletas hacia el estado retraido.

10. Aparato, segun la reivindicacién 2, en el que la cinta transportadora esta orientada horizontalmente y dispuesta
por encima del transportador de objetos, de manera que las paletas descienden hacia abajo cuando son accionadas
y se interconectan con las partes superiores de los objetos para limitar su desplazamiento.

11. Aparato, segun la reivindicaciéon 10, en el que las paletas son accionadas, como minimo parcialmente, por la
gravedad.

12. Aparato, segun la reivindicacion 1, en el que las paletas comprenden una superficie de leva (56) utilizada para
accionar la paleta y un elemento de tope utilizado para limitar el desplazamiento de los objetos.

13. Aparato, segun la reivindicacién 12, en el que la superficie de leva (56) comprende una superficie curvada que
interacciona con una superficie de contacto (66) de un mecanismo de accionamiento y en el que el elemento de tope
comprende una superficie de trabajo sustancialmente plana (62) que interacciona con los objetos.

14. Procedimiento para controlar la separacién de objetos dispuestos sobre un transportador de objetos (12, 75, 102)
que transporta los objetos a una primera velocidad lineal, cuyo procedimiento comprende:

hacer funcionar una cinta (22, 34, 106) adyacente al transportador de objetos (12, 75, 102) a una segunda velocidad
lineal que es menor que la primera velocidad lineal, comprendiendo la cinta una serie de paletas (30, 40, 76, 108)
adaptadas para limitar el desplazamiento de los objetos;

extender las paletas individuales cuando estan posicionadas a lo largo del transportador de objetos, de manera que
su transicién de estado retraido en el que las paletas son sustancialmente paralelas a la cinta a un estado extendido
en el que las paletas son sustancialmente perpendiculares a la cinta;

limitar el desplazamiento de objetos individuales transportados por el transportador de objetos con las paletas
extendidas;

no extender una paleta retraida que establece contacto con un objeto directamente adyacente que ocupa espacio en
el que la paleta retraida se extenderia normalmente; y

retraer las paletas extendidas después de que han sido utilizadas para limitar el desplazamiento de un objeto.
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