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DESCRIPCION

Unidad para la recogida de un envase tubular en una configuraciéon plana, apertura del envase tubular y transferencia
del envase tubular hacia una estacion receptora del envase tubular

CAMPO DE LA INVENCION

[0001] La presente invencion se refiere al sector técnico de articulos de embalaje, como los envases blister que
contienen comprimidos que se encuentran en el interior de cajas de cartdn; en particular, la invencion se refiere a una
unidad para la recogida de un envase tubular en una configuracién plana, apertura del envase tubular y transferencia del
envase tubular hacia una estacion receptora del envase tubular, donde el envase tubular puede llenarse de articulos o
puede someterse a una manipulacion/transferencia adicional.

DESCRIPCION DEL ESTADO DE LA TECNICA

[0002] Los envases tubulares se pueden obtener a partir de piezas tubulares en bruto que, inicialmente, se encuentran
en una configuracion plana para permitir un optimo almacenamiento de las mismas. Posteriormente, estos envases se
abren para que puedan recibir los articulos en su interior y, a continuacion, se cierran.

[0003] Un envase tubular en la configuracion plana comprende una primera lamina y una segunda lamina, que estan en
contacto directo o en rigurosa proximidad; la primera lamina esta unida a la segunda lamina por dos extremos comunes
y opuestos. La primera lamina se proporciona con un primer lateral y un segundo lateral, que estan separados entre si
por una linea de pliegue; del mismo modo, la segunda lamina se proporciona con un tercer lateral y un cuarto lateral,
que estan separados entre si por una linea de pliegue adicional. Se proporcionan también laterales adicionales que
funcionan como solapas de cierre del envase tubular.

[0004] Como es sabido, la apertura del envase consiste en separar la primera lamina de la segunda |amina para
definir un paralelepipedo que presenta dos aperturas opuestas y que esta formado por el primer lateral, el segundo
lateral, el tercer lateral y el cuarto lateral. A continuacion, las dos aperturas opuestas se cierran, plegando los laterales
adicionales del envase tubular que actian como solapas de cierre.

[0005] El documento US 4 066 009 revela una maquina para la manipulacién secuencial de cajas de carton de tipo
funda abierta preencoladas y plegadas que salen de una tolva y se colocan en su posicidén abierta para cargarlas a
través de sus extremos abiertos. La maquina comprende un brazo de alimentacion principal para la retirada secuencial de
las cajas de cartéon de la tolva y un brazo de alimentacion complementario dispuesto para sobresalir a través de una
apertura existente en una pared inferior de la caja de cartdn para encajar una pared superior de la caja de cartdn, con el fin
de entorpecer la aplicacion de adhesivo entre dicha pared superior y dicha pared inferior para asi facilitar la colocacion de
las cajas de cartdn plegadas en su posicion abierta.

RESUMEN DE LA INVENCION

[0006] Ei objetivo de la presente invencion consiste en revelar un dispositivo mecanico para la recogida de un envase
tubular en una configuracion plana con el fin de abrirlo y transferirlo a una estacion receptora del envase tubular.

[0007] EIl objetivo anterior se consigue por medio de una unidad para la recogida de un envase tubular en una
configuracion plana, apertura del envase tubular y transferencia del envase tubular hacia una estacién receptora del
envase tubular, en la que el envase tubular en configuracion plana comprende una primera lamina y una segunda
lamina que estan en contacto directo o en rigurosa proximidad, estando la primera Ilamina unida a la segunda lamina por
dos extremos comunes y opuestos, constando la primera lamina de un primer lateral y un segundo lateral que estan
separados entre si por una linea de pliegue, permitiendo la colocacion del envase tubular en una posicidén de recogida
que permita formar un primer angulo con respecto al plano horizontal y haciendo que la primera lamina quede disponible
para la recogida del envase tubular, permitiendo la colocacion de la unidad adyacente a una estacion receptora del envase
tubular y estando caracterizada por comprender: un marco; un primer brazo acoplado al marco en un primer eje de
articulacion; un segundo brazo acoplado al marco en un segundo eje de articulacion; un tercer brazo que esta acoplado
al primer brazo en un tercer eje de articulaciéon y que esta articulado en el segundo brazo en un cuarto eje de
articulacioén; el marco, el primer brazo, el segundo brazo y el tercer brazo forman un varillaje de cuatro barras; un
cuarto brazo que esta acoplado al tercer brazo en un quinto eje de articulacion y que soporta el primer sistema de
aspiracion del envase tubular ubicado en la primera parte del cuarto brazo; un quinto brazo que esta acoplado al cuarto
brazo en un sexto eje de articulaciéon y que esta disefiado para apoyar la primera lamina del envase tubular; el tercer
brazo se puede mover entre una primera posicion retraida y una segunda posicion avanzada en la que el quinto eje
de articulacion esta mas cerca de la estacion receptora; el cuarto brazo se puede mover entre una primera posicion
angular retraida y una segunda posicién angular avanzada en la que la primera parte correspondiente esta mas cerca
de la estacion receptora; la unidad esta disefiada de forma que: en una configuracion inicial de recogida del envase
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tubular en la posicién de recogida, el tercer brazo se encuentra en la primera posicién retraida y el cuarto brazo se
encuentra en la primera posicion angular retraida, de forma que se pueda activar el primer sistema de aspiracion para
interceptar el primer lateral de la primera lamina del envase tubular; en una configuracion final de liberacién del envase
tubular en la estacion receptora, el tercer brazo se encuentra en la segunda posicion avanzada y el cuarto brazo se
encuentra en la segunda posicion angular avanzada para poder desactivar el primer sistema de aspiracion y liberar asi el
envase tubular en la estacion receptora; durante el giro del cuarto brazo desde la primera posicion angular retraida hacia la
segunda posicién angular avanzada, el quinto brazo se despiaza para sujetar el segundo lateral de la primera lamina del
envase tubular y abrir el envase tubular.

[0008] La unidad de la invencién se puede instalar de forma funcional entre un depdsito y una estacion para la
recepcion de los envases que estan abiertos; de forma ventajosa, esta invencion es especialmente compacta y puede
garantizar unos elevados estandares de productividad; el envase tubular es transferido hacia la estacién receptora al
tiempo que es abierto.

BREVE DESCRIPCION DE LOS PLANOS

[0009] Las realizaciones especificas de la invencion se describiran tras la presente descripcion, conforme a lo
establecido en las reivindicaciones y con la ayuda de las tablas de planos adjuntas, donde:

- las Figuras 1, 2, 3, 4 y 5 son vistas laterales en las que la unidad de la presente invencion se ilustra en cinco pasos
operativos;

- la Figura 2A es una vista en perspectiva de la unidad durante el funcionamiento, correspondiente a la vista ilustrada
en la figura 2.

DESCRIPCION DE LAS REALIZACIONES VENTAJOSAS

[0010] Con referencia a las figuras adjuntas de los planos, (1) indica en su conjunto una unidad para la recogida de un
envase tubular (2) en una configuracion plana, apertura del envase tubular (2) y transferencia del envase tubular (2)
hacia una estacién receptora (R) del envase tubular (2).

[0011] En los planos del ejemplo ilustrado, la estacion receptora (R) se identifica mediante un transportador (3) (de
tipo conocido) que presenta dos cadenas que soportan elementos de recepcion alargados (4) de un envase tubular
abierto (2) y elementos de tope alargados (5) del envase tubular (2) cuando esta abierto; ver, por ejemplo, la Figura
5. Los elementos de recepcion alargados (4) y los elementos de tope alargados (5) mueven el envase tubular (2) y lo
mantienen en una posicidén abierta estable, para que mantenga la forma de un paralelepipedo con dos aperturas
opuestas, con el objetivo de posteriormente introducir los articulos en su interior, por ejemplo, envases blister que
contienen comprimidos.

[0012] Tal como se ha mencionado anteriormente, un envase tubular 2) en la configuracién plana comprende una
primera lamina (6) y una segunda lamina (7), que estan en contacto directo o en rigurosa proximidad; la primera lamina
(6) esta unida a la segunda lamina (7) por dos extremos comunes y opuestos. La primera lamina (6) se proporciona con
un primer lateral (8) y un segundo lateral (9), que estan separados entre si por una linea de pliegue (11); del mismo modo,
la segunda lamina (7) se proporciona con un tercer lateral (12) y un cuarto lateral (13), que estan separados entre si por
otra linea de pliegue (11) (no visible en las figuras adjuntas de los planos). El envase tubular (2) también comprende
laterales adicionales (no visibles en las figuras) que actian como solapas de cierre del envase tubular (2).

[0013] El envase tubular (2) se puede colocar en una posicién de recogida (P) (Figura 1) para formar un primer angulo
(o) con respecto al plano horizontal (O) y hacer que la primera lamina (6) quede disponible para que la unidad (1) de la
invencioén recoja el envase tubular (2).

[0014] La unidad (1) comprende: un marco (no ilustrado); un primer brazo (14) acoplado al marco en un primer eje de
articulacién (15); un segundo brazo (16) acoplado al marco en un segundo eje de articulaciéon (17); un tercer brazo (18) que
esta acoplado al primer brazo (14) en un tercer eje de articulaciéon (19) y que esta articulado en el segundo brazo (16) en
un cuarto eje de articulacion (20); el marco, el primer brazo (14), el segundo brazo (16) y el tercer brazo (18) forman un
varillaje de cuatro barras; un cuarto brazo (21) que esta acoplado al tercer brazo (18) en un quinto eje de articulacion
(22) y que soporta el primer sistema de aspiracion (23) del envase tubular @) ubicado en la primera parte (24) del cuarto
brazo (21); un quinto brazo (25) que esta acoplado al cuarto brazo (21) en un sexto eje de articulacion (26) y que esta
disefiado para apoyar la primera lamina (6) del envase tubular (2); el tercer brazo (18) se puede mover entre una
primera posicion retraida (A1) y una segunda posicion avanzada (B1) en la que el quinto eje de articulacion (22) esta mas
cerca de la estacion receptora (R); el cuarto brazo (21) se puede mover entre una primera posicion angular retraida (A2) y
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una segunda posicién angular avanzada (B2) en la que la primera parte correspondiente (24) estd mas cerca de la
estacion receptora (R).

[0015] La unidad (1) esta disefiada de forma que: en una configuracion inicial de recogida del envase tubular (2) desde
la posicion de recogida (P) (Figuras 2, 2a), el tercer brazo (18) se encuentra en la primera posicion retraida (A1) y el cuarto
brazo (21) se encuentra en la primera posicion angular retraida (A2), de forma que se pueda activar el primer sistema de
aspiracién (23) para interceptar el primer lateral (8) de la primera lamina (6) del envase tubular (2); en una configuracién
final de liberacion del envase tubular (2) en la estacion receptora (R) (Figura 5), el tercer brazo (18) se encuentra en la
segunda posicién avanzada (B1) y el cuarto brazo (21) se encuentra en la segunda posiciéon angular avanzada (B2) para
poder desactivar el primer sistema de aspiracion (23) y liberar asi el envase tubular (2) en la estacidén receptora (R);
durante el giro del cuarto brazo (21) desde la primera posicion angular retraida hacia la segunda posicion angular
avanzada (B2), el quinto brazo (25) se desplaza para sujetar el segundo lateral (9) de la primera lamina (6) del envase
tubular (2) y abrir el envase tubular (2).

[0016] La unidad (1) puede comprender un sexto brazo (27) que esta acoplado a un extremo del tercer brazo (18) en
un séptimo eje de articulacion (28) y que esta acoplado al otro extremo al quinto brazo (25) en un octavo eje de
articulacion (29). Las dimensiones del sexto brazo (27) y la posicion seleccionada para el séptimo eje de articulacion
(28) y para el octavo eje de articulacion (29) son tales que el giro del cuarto brazo (21) desde la primera posicion
angular retraida (A2) hacia la segunda posicion angular avanzada (B2) determina el posterior movimiento del quinto
brazo (25) para sujetar el segundo lateral (9) de la primera lamina (6) del envase tubular (2) y abrir el envase tubular (2).

[0017] La activacion del quinto brazo (25) se simplifica de forma ventajosa: esta activacion, de hecho, se realiza
automéaticamente durante el giro del cuarto brazo (21). Durante el giro, el segundo lateral (9) es girado por el quinto brazo (25)
con respecto al primer lateral (8), restringido por el primer sistema de aspiracion (23), hasta formar un angulo de
aproximadamente noventa grados con respecto al primer lateral (8) (Figuras 4, 5).

[0018] E! octavo eje de articulacion (29) puede estar en el extremo del sexto brazo (27) y en una parte intermedia
del quinto brazo (25) comprendido entre los dos extremos del quinto brazo (25).

[0019] La unidad (1) puede comprender adicionalmente: un séptimo brazo (30) que esta acoplado al marco en el primer
eje de articulacion (15); un octavo brazo (31) que esta acoplado al séptimo brazo (30) en un noveno eje de articulacién (32)
y que esta acoplado al cuarto brazo (21) en un décimo eje de articulacion (33); y una motorizacion que actia sobre el
primer brazo (14) y sobre el séptimo brazo (30) para controlar, respectivamente, el tercer brazo (18) y el cuarto brazo
(21).

[0020] Ventajosamente, es posible controlar el funcionamiento de la unidad (1) de la invencién mediante una Unica
activacion; la motorizacion puede, de hecho, comprender un Unico motor (no ilustrado) que controla de forma
simultanea el giro del primer brazo (14) y del séptimo brazo (30).

[0021] La distancia entre el quinto eje de articulacion (22) y el décimo eje de articulacion (33) representa la “palanca”
de activacion durante el giro del cuarto brazo (21).

[0022] El primer sistema de aspiracién (23) puede comprender ventosas.

[0023] La primer parte (24) del cuarto brazo (21) puede estar en el extremo libre del cuarto brazo (21), en la
posicién opuesta al extremo en el que se encuentra el quinto eje de articulacion (22).

[0024] La presente invencion se refiere adicionalmente a un aparato (50) para la recogida de un envase tubular (2) en
configuracion plana desde un depdsito (34), apertura del envase tubular (2) y transferencia del envase tubular (2)
hacia la estacion receptora (R) del envase tubular (2).

[0025] El depdsito (34) se ha representado de forma esquematica unicamente en la Figura 5.

[0026] El aparato (50) comprende la unidad (1) de la invencion tal como se describe arriba, donde la unidad (1) se
puede colocar de forma gue el tercer brazo (18) opere bajo la salida (U) del depdsito (34), dejando disponible un
envase tubular (2) en una configuracién plana, orientado formando un segundo angulo (f) con respecto al plano
horizontal (O); y un brazo de recogida giratorio (35) que soporta el segundo sistema de aspiracion (36) y que se puede
colocar con respecto al deposito (34) para recoger del deposito (34) un envase en una configuracion plana y hacer que
qguede disponible para la unidad (1) en la posicidn de recogida (P).

[0027] El brazo de recogida (35) tiene una funcion importante: provoca un giro del envase tubular (2) en un angulo
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igual a la suma del primer angulo (o) y del segundo angulo () para que el envase tubular (2) quede en una
posicién de recogida (P) que sea mas adecuada para que la unidad (1) lo recoja. Seria mas complicado, de hecho,
disefiar una unidad (1) capaz de recoger el envase tubular (2) directamente de la salida (U) del depdsito (34);
alternativamente, seria necesario maodificar el depédsito (34), lo que supondria incumir en un certo coste y podria resultar
complicado en términos de disefio y de mecanica.

[0028] Si se usan depositos convencionales, el brazo de recogida giratorio (35) es una importante ayuda para
conseguir un 6ptimo funcionamiento de la unidad (1).

[0029] EI brazo de recogida giratorio (35) se puede colocar con respecto a la salida (U) del depdésito (34) y con
respecto a la unidad (1) de forma que el segundo sistema de aspiracion (36) intercepte la segunda lamina (7) del
envase tubular (2), de forma que la relacion de fase entre la desactivacion del segundo sistema de aspiracién (36) y la
activacion del primer sistema de aspiracion (23) permita separar la primera lamina (6) del envase tubular (2) de la
segunda lamina (7) del envase tubular (2).

[0030] Resultaria ventajoso conseguir una apertura previa parcial (o apertura parcial) del envase tubular (2) para
garantizar la posterior apertura completa del envase tubular (2) por parte de la unidad (1).

[0031] El brazo de recogida giratorio (35) podria operar por encima del tercer brazo (18) de la unidad (1).

[0032] La Figura 1 ilustra el paso en el que el envase tubular (2) se encuentra en la posicion de recogida (P), retenido
por el segundo sistema de aspiraciéon (36) por medio de las correspondientes ventosas montadas en el brazo de
recogida giratorio (35). El envase tubular (2) se dispone conforme al primer angulo (o) con respeto al plano horizontal
(0).

[0033] La Figura 2 ilustra el paso correspondiente a la unidad (1) de la invencién en la configuracién inicial de recogida
del envase tubular (2) desde la posicidon de recogida (P): el tercer brazo (18) se encuentra en la primera posicién
retraida (A1) y el cuarto brazo (21) se encuentra en la primera posicién angular retraida (A2), de forma que se pueda
activar el primer sistema de aspiracion (23) para interceptar el primer lateral (8) de la primera lamina (6) del envase
tubular (2).

[0034] Para conseguir la apertura previa del envase tubular (2), se pueden mantener activados el primer sistema de
aspiracion (23) y el segundo sistema de aspiracion (36) y, simultaneamente, se puede mover el cuarto brazo (21) hacia
la segunda posicién angular avanzada (B2); ademas, también podria existir un giro contenido del brazo de recogida
giratoric (35) en la direccion que en la Figura 2 corresponde al giro en sentido de las agujas del reloj, es decir, en una
direccién tal que haga que el brazo de recogida giratorio (35) se distancie del envase tubular (2), que se encuentra en
la posicion de recogida (P).

[0035] Aunque este giro adicional del brazo de recogida giratorio (35) no se ilustra en las figuras adjuntas, la Figura 2
ilustra la direccién de giro (W) en la que podria girar el brazo de recogida giratorio (35), correspondiente a un
distanciamiento adicional entre el brazo de recogida (35) y el depdsito (34).

[0036] Posteriormente, el segundo sistema de aspiracion (36) se desactiva y el cuarto brazo (21) gira hacia la
segunda posicion angular avanzada (B2), ver la Figura 3; de forma simultanea se realiza un giro del quinto brazo (25)
para abrir el envase tubular (2), es decir, para que el segundo lateral (9) de la primera lamina (6) del envase
tubular (2) asuma un angulo de aproximadamente noventa grados con respecto al primer lateral (8) de la primera lamina
(6) del envase tubular (2).

[0037] La Figura 4 muestra cdmo el angulo entre el primer lateral (8) de la primera lamina (6) y el segundo lateral (9) de la
primera lamina (6) es de aproximadamente noventa grados; ademas, el tercer brazo (18) se ha desplazado hacia la
segunda posicion avanzada (B1).

[0038] A continuacion, el brazo de recogida giratorio (35) gira para recoger otro envase tubular (2) en una
configuracién plana en la salida (U) del depdsito (34), donde el envase tubular (2) en configuracion plana muestra un
segundo angulo (B) con respecto al plano horizontal (O) en la salida (U) del deposito (34). Ademas, la unidad (1) de la
invencion asume la configuracion final de liberacion del envase tubular (2) en la estacion receptora (R); asi, el tercer
brazo (18) se encuentra en la segunda posicion avanzada (B1) y el cuarto brazo (21) se encuentra en la segunda
posicién angular avanzada (B2) para poder desactivar el primer sistema de aspiracion (23) y liberar el envase tubular
(2) en la estacion receptora. Ver la Figura 5.

[0039] El envase tubular (2) es colocado entonces en los elementos de recepcidn alargados (4) y sujetado por los
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elementos de tope alargados (5) para transferirlo hacia una estacién de llenado con el fin de colocar articulos en su
interior (Figura 5).

[0040] A continuacion, el brazo de recogida giratorio (35), mediante la activacion del segundo sistema de aspiracion
(36), lleva el envase tubular (2) desde la salida (U) del depdsito (34) hasta la posicion de recogida (P) y el ciclo de
funcionamiento se inicia de nuevo.

[0041] En la realizacidn ilustrada en las figuras, el sexto brazo (27) y el quinto brazo (25) se incluyen ambos en dos
unidades (ver la Figura 2A).

[0042] Se entiende que lo anterior ha sido descrito de forma que constituya un ejemplo no limitante, y se entendera
que cualquier eventual modificaciéon construccional entra en el ambito de proteccién que ofrece la presente solucion
tecnica, tal como se reivindica a continuacion.
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Reivindicaciones

1.

2.

Una unidad (1) para la recogida de un envase tubular (2) en una configuracion plana, apertura del envase tubular (2)
y transferencia del envase tubular (2) hacia una estacion receptora (R) del envase tubular (2), en la que el envase
tubular (2) en configuracion plana comprende una primera ldmina (6) y una segunda lamina (7) que estan en
contacto directo o en rigurosa proximidad, estando la primera lamina (6) unida a la segunda lamina (7) por dos
extremos comunes y opuestos, constando la primera lamina (6) de un primer lateral (8) y un segundo lateral (9) que
estan separados entre si por una linea de pliegue (11), permitiendo la colocacion del envase tubular (2) en una
posicion de recogida (P) que permita formar un primer angulo (a) con respecto al plano horizontal (O) y haciendo
que la primera lamina (6) quede disponible para la recogida del envase tubular (2), permitiendo la colocacion de la unidad
(1) adyacente a una estacién receptora (R) del envase tubular (2) y comprendiendo:

un marco;
un primer brazo (14);
un tercer brazo (18) que esta acoplado al primer brazo (14) en un tercer eje de articulacion (19);

un cuarto brazo (21) que esta acoplado al tercer brazo (18) en el quinto eje de articulacion (22) y que soporta
el primer sistema de aspiracion (23) del envase tubular (2) ubicado en la primera parte (24) del cuarto brazo
21);

un guinto brazo (25) que esta acoplado al cuarto brazo (21) en un sexto eje de articulacion (26);

el cuarto brazo (21) se puede mover entre la primera posicién angular retraida (A2) y una segunda posicidon
angular avanzada (B2) en la que la primera parte correspondiente (24) estd mas cerca de la estacion
receptora (R);

la unidad (1) esté disefiada de forma que:

en una configuracion inicial de recogida del envase tubular (2) desde la posicién de recogida (P), el tercer
brazo (18) se encuentra en la primera posicién retraida (A1) y el cuarto brazo (21) se encuentra en la primera
posicion angular retraida (A2), de forma que se pueda activar el primer sistema de aspiracion (23) para
interceptar el primer lateral (8) de la primera lamina (6) del envase tubular (2);

en la configuracion final de liberacion del envase tubular (2) en la estacion receptora (R), el tercer brazo
(18) se encuentra en la segunda posicidon avanzada (B1) y el cuarto brazo (21) se encuentra en la
segunda posicion angular avanzada (B2) para poder desactivar el primer sistema de aspiracion (23) y
liberar el envase tubular (2) en la estacion receptora (R).

caracterizado por el hecho de que:

el primer brazo (14) esta acoplado al marco en el primer eje de articulacién (15);

comprende un segundo brazo (16) acoplado al marco en el segundo eje de articulacion (17);

el tercer brazo (18) esta articulado en el segundo brazo (16) en un cuarto eje de articulacidn (20);

el marco, el primer brazo (14), el segundo brazo (16) y el tercer brazo (18) forman un varillaje de cuatro
barras; el quinto brazo (25) esta disefiado para apoyar la primera lamina (6) del envase tubular (2); el
tercer brazo (18) se puede mover entre una primera posicion retraida (A1) y una segunda posicion
avanzada (B1) en la que el quinto eje de articulacion (22) esta mas cerca de la estacion receptora (R); durante
el giro del cuarto brazo (21) desde la primera posicion angular retraida (A2) hacia la segunda posicidn
angular avareada (B2), el quinto brazo (25) se desplaza para sujetar el segundo lateral (9) de la primera lamina
(6) del envase tubular (2) y abrir el envase tubular (2).

La unidad (1) de la reivindicacion precedente comprende un sexto brazo (27) que esta acoplado a un extremo del
tercer brazo (18) en un séptimo eje de articulacion (28)y que esta acoplado al otro extremo al quinto brazo (25)
en un octavo eje de articulaciéon (29). Las dimensiones del sexto brazo (27)y la posicion seleccionada para el
séptimo eje de articulacion (28) y para el octavo eje de articulacién (29) son tales que el giro del cuarto brazo
(21) desde la primera posicién angular retraida (A2) hacia la segunda posicidn angular avanzada (B2) determina
el posterior movimiento del quinto brazo (25) para sujetar el segundo lateral (9) de la primera lamina (6) del envase
tubular (2) y abrir el envase tubular (2).

La unidad (1) de la reivindicacién precedente, donde el octavo eje de articulacion (29) se encuentra en un

extremo del sexto brazo (27) y en una parte intermedia del quinto brazo (25) comprendido entre los dos extremos del
mismo.

La unidad (1) de cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que comprenda:

un séptimo brazo (30) que esta acoplado al marco en el primer eje de articulacion (15);
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un octavo brazo (31) que esta acoplado al séptimo brazo (30) en un noveno eje de articulacion (32) y
que esta acoplado al cuarto brazo (21) en un décimo eje de articulacion (33); y

una motorizacion que actia sobre el primer brazo (14) y sobre el séptimo brazo (30) para controlar,
respectivamente, el tercer brazo (18) y el cuarto brazo (21).

La unidad (1) de cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde el primer sistema de aspiracion (23)
comprende ventosas.

La unidad (1) de cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde la primera parte (24) del cuarto brazo
(21) se encuentre en el extremo libre del cuarto brazo (21).

El aparato (50) para la recogida de un envase tubular (2) en configuracion plana desde un deposito (34),
apertura del envase tubular (2) y transferencia del envase tubular (2) hacia la estacién receptora (R) del envase
tubular (2), que comprenda:

una unidad (1) conforme a cualquiera de las reivindicaciones precedentes, donde la unidad (1) se puede
colocar de forma que el tercer brazo (18) opere bajo la salida (U) del depdsito (34), dejando disponible un
envase tubular (2) en una configuracién plana, orientado formando un segundo angulo () con respecto al
plano horizontal (O); y un brazo de recogida giratorio (35) que soporta el segundo sistema de aspiracion
(36) y que se puede colocar con respecto al deposito (34) para recoger del depdsito (34) un envase en una
configuracioén plana y hacer que quede disponible para la unidad (1) en la posicion de recogida (P).

El aparato (50) de la reivindicaciéon precedente, donde el brazo de recogida giratorio (35) se puede colocar
con respecto a la salida (U) del depésito (34) y con respecto a la unidad (1) de forma que el segundo sistema
de aspiracion (36) intercepte la segunda lamina (7) del envase tubular (2), de forma que la relacion de fase
entre la desactivacion del segundo sistema de aspiracion (36) y la activacion del primer sistema de aspiracion
(23) permita separar la primera lamina (6) del envase tubular (2) de la segunda lamina (7) del envase tubular (2).

El aparato (50) de la reivindicacion 7 u 8, donde el brazo de recogida giratorio (35) opera por encima del tercer
brazo (18) de la unidad (1).
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