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DESCRIPCION
Un aparato para introducir articulos en envases
Sector de la técnica

La presente invencion se refiere al sector técnico que se refiere al envasado automatico de articulos en el interior de
envases o recipientes relacionados, en particular al envasado de articulos que comprenden un producto deformable
y una hoja informativa relacionada que tienen que insertarse simultaneamente en un envase relacionado.

El documento DE 10 2008 010896 A1 se refiere a un aparato para introducir productos como blisteres y hojas
informativas en envases. Este documento desvela dos elementos empujadores diferentes montados y actuados
sobre un transportador en bucle. Por ejemplo, el aparato divulgado por la presente invencion puede hallar aplicacion
en el envasado de productos deformables, tales como envases tipo blister, que contienen productos farmacéuticos,
que deben insertarse junto con una hoja informativa relacionada en el interior de envases relacionados.

Estado de la técnica

En este sentido, las maquinas automaticas predispuestas para llevar a cabo el envasado de articulos que incluyen
un producto deformable, tal como por ejemplo un envase tipo blister, y una hoja informativa relacionada que deben
insertarse en el mismo envase, comprende un transportador para el transporte continuo de los envases dispuestos
uno tras otro en la forma de envase abierto y con las cabezas relacionadas abiertas para permitir la insercién de los
productos y las hojas, y un transportador para el transporte continuo de los productos, flanqueado el transportador
los envases y activado en sincronia con ellos, de modo que los productos se transporten mirando a las cabezas
abiertas de los envases, y avanzando con la misma velocidad de avance de los mismos.

Las maquinas incluyen adicionalmente un transportador para el transporte continuo de hojas informativas, que se
predispone y actia en sincronia con los primeros dos transportadores, de modo que posicionen las hojas
informativas de tal manera que se dispongan verticalmente y enfrentadas a las cabezas abiertas de los envases,
interpuestos entre los productos y los envases, avanzando con la misma velocidad que productos y envases.

La insercion de los productos y las hojas en los envases se realiza por lo tanto mientras los envases, los productos y
las hojas estan en avance continuo.

Mientras se avanza continuamente y en sincronia con el avance continuo de los envases, los productos y las hojas
deben moverse transversalmente a la direccion de avance de los mismos apropiadamente de modo que se
introduzcan en los envases.

Con la intencion de impedir un combado indeseado de los productos (por ejemplo los envases tipo blister son
particularmente flexibles), la insercidon debe realizarse sin que el producto haga tope ni impacte contra las hojas
informativas, antes de la completa insercidon del mismo en los envases; por lo tanto la introduccién de las hojas y los
productos en los envases debe realizarse sin contacto reciproco entre ellos.

Las hojas son las primeras que han de introducirse y empujarse dentro de los envases de modo que puedan
introducirse en los envases, las hojas se empujan dentro de la cabeza abierta de los envases de tal manera que se
pliegue sobre si misma, formando una clase de forma en U con los bordes plegados deslizdndose en el interior de
los envases en contacto con las paredes opuestas relacionadas; los productos deben introducirse entonces dentro
de los envases con un ligero retardo con respecto a las hojas de modo que permanezcan entre las dos alas
plegadas de las mismas.

Un aparato conocido usado para introducir productos deformables (tales como por ejemplo envases tipo blister) con
una hoja informativa relacionada en el interior de envases correspondientes comprende primeros elementos
empujadores, para el movimiento y empuje de los productos del transportador relacionado al interior de los envases,
y segundos elementos empujadores, para el movimiento y empuje de las hojas informativas desde el transportador
relacionado al interior de los envases.

Tanto el primer como el segundo elementos empujadores son llevados y movidos mediante un Unico y mismo
organo transportador en bucle que se posiciona en un flanco de los transportadores de los productos, las hojas y los
envases.

El 6rgano transportador en bucle comprende un par de cadenas, envueltas en bucle alrededor de ruedas de
corona/engranajes de actuacion relacionada, y una serie de varillas o barras dispuestas y fijadas transversalmente
entre el par de cadenas: el transportador en bucle se predispone de modo que la rama superior del par de cadenas
esta a un nivel correspondiente al nivel de los transportadores de los productos, las hojas y los envases.

En particular, con el aparato cada uno de los elementos empujadores de los primeros elementos empujadores es
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transportado por un carrito relacionado montado de modo trasladable sobre una o un par de varillas/barras fijadas al
par de cadenas del transportador, y cada elemento empujador de los segundos elementos empujadores se
predispone por encima de un elemento empujador correspondiente de los primeros elementos empujadores y
montado y limitado, a través de un mecanismo cinematico respectivo, al carrito sobre el que se monta el primer
elemento empujador.

El mecanismo cinematico se predispone de modo que el segundo elemento empujador puede realizar un
movimiento de rotacion-traslacion con respecto al primer elemento empujador y moverse desde una posicién de
reposo, en la que esta en una posicidn retraida con respecto al primer elemento empujador, a una posicion mas
avanzada con respecto al mismo.

El par de cadenas del transportador en bucle se activa en sincronia con los transportadores de producto, las hojas
informativas y los envases de modo que cuando los primeros elementos empujadores y los segundos elementos
empujadores siguen la rama superior del par de cadenas, los primeros elementos empujadores y los segundos
elementos empujadores estan enfrentados a los productos y las hojas informativas, y avanzan a la misma velocidad
de avance que las hojas, con los segundos elementos empujadores que, a través de los mecanismos cinematicos
relacionados, se disponen superiormente en cada uno del primer elemento empujador correspondiente.

Los carritos, que llevan los primeros elementos empujadores, se proveen en la parte inferior con rodillos
relacionados para deslizamiento en el interior de las trayectorias de leva relacionadas: en este sentido el aparato
comprende una primera trayectoria de leva, utilizable para hacer a los primeros y segundos elementos empujadores
inoperativos y mantenerlos en una posicién retraida con respecto a los productos y las hojas, y una segunda
trayectoria de leva, utilizable para hacer a los primeros y segundos elementos empujadores operativos de modo que
puedan empujar los productos y las hojas para su insercion en los envases.

La primera trayectoria de leva desarrolla y presenta una progresion de modo que cuando los rodillos de los carritos
se acoplan con la primera trayectoria de leva, los carritos mantienen, con respecto a las varillas relacionadas durante
la activacién de las cadenas, una posicién retraida inoperativa en la que los primeros elementos empujadores y los
segundos elementos empujadores, a través de los mecanismos cinematicos relacionados, estan en una posicién
retraida con respecto a los transportadores de producto, las hojas y los envases.

La segunda trayectoria de leva, por otro lado, tiene una progresién curvada y se desarrolla de modo que cuando los
rodillos de los carritos de las varillas que siguen la rama superior del par de cadenas se acoplan con la segunda
trayectoria de leva, los carritos son forzados:

- primero a llevar a cabo una primera traslacion a lo largo de las varillas, transversalmente respecto al
transportador, hacia el transportador de los envases, de modo que los primeros elementos empujadores se
trasladen transversalmente préximos al transportador de los productos hasta alcanzar una posicién de avance
extrema en la que se insertan en los envases, manteniendo al mismo tiempo la sincronia de avance con los
transportadores, de modo que empujen a los productos transversalmente a la direccion de avance de los mismos
y los introduzca en los envases,

-y a realizar a continuacion una segunda traslacion en una direccion opuesta, distanciandose de los
transportadores de los envases y los productos de modo que se reposicionen en la posicion retraida inoperativa
anteriormente mencionada.

Durante la primera traslacion de los carritos, se actia el mecanismo cinematico de cada segundo elemento
empujador de modo que mueva al segundo elemento empujador, con respecto al primer elemento empujador, a una
posicion mas avanzada de modo que esté mas avanzado con respecto al primer elemento empujador y que debe
hacer tope primero con la hoja informativa y empujarla al interior del envase con un ligero desfase de avance con
respecto al momento en el que los primeros elementos empujadores hacen contacto con el producto y comienzan a
empuijarlo al interior del envase (en esta forma la hoja se introduce en el envase antes de que el primer elemento
empujador haga contacto y comience a empujar al producto).

Para esta finalidad, cada mecanismo cinematico, por medio del que los segundos elementos empujadores se
asocian a y se montan sobre un primer elemento empujador relacionado, esta provisto también con un érgano
deslizante para deslizamiento en una guia de leva asociada a la segunda trayectoria de leva de modo que active el
mecanismo cinematico y determine la rotacidn-traslacién del segundo elemento empujador con respecto al primer
elemento empujador: el segundo elemento empujador gira y se traslada hacia adelante con respecto al primer
elemento empujador, quedando predispuesto en una posicién més avanzada con respecto al mismo.

La guia de leva tiene una progresién de modo que durante el segundo traslado de los carritos en la direccion
opuesta para la extracciéon de los primeros elementos empujadores desde los envases, el mecanismo cinematico es
forzado a retornar al segundo elemento empujador a la posicién retraida original del mismo de modo que extraiga al
segundo elemento empujador del envase.
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Un aparato del tipo anterior tiene ciertos inconvenientes.

En primer lugar, tiene una estructura bastante compleja con relacién al movimiento de los segundos elementos
empujadores por medio del mecanismo cinematico relacionado: cada vez que realiza una insercién de una hoja
deben realizar una rotacion-traslacion con respecto a los primeros elementos empujadores de modo que se
posicionen, con respecto a los mismos, en una posicidn mas avanzada, a continuacion llevar a cabo el movimiento
opuesto para recolocarse en la posicion inicial retraida inoperativa de los mismos.

El par de cadenas del transportador en bucle cerrado sobre el que se montan el primer y segundo elementos
empujadores deben actuarse a continuacion con una elevada velocidad de movimiento dado que deben actuarse en
sincronismo con el transportador de los productos, las hojas y los envases que se mueven continuamente a alta
velocidad, para garantizar un rendimiento con alta productividad en el envasado de los envases.

Sin embargo, la activacion del transportador en bucle cerrado a alta velocidad puede crear problemas dado que el
conjunto constituido por los carritos-primeros elementos empujadores-mecanismo cinematico-segundos elementos
empujadores es bastante pesado y la fuerza centrifuga generada sobre los mismos puede conducir a consecuencias
negativas sobre el posicionamiento efectivo de los segundos elementos empujadores, es decir problemas durante la
rotacidn-traslacion de los mismos con respecto a los primeros elementos empujadores.

Finalmente, un aparato tal como el descrito en el presente documento anteriormente, en un caso de cambio de
formato de los envases, por ejemplo cuando se ha de insertar mas de un producto en una configuracién apilada al
interior de un envase mayor (por ejemplo la insercidon de una pluralidad de envases tipo blister superpuestos entre si
en lugar de un unico envase tipo blister) una parte significativa del mecanismo de movimiento cinematico de los
segundos elementos empujadores debe sustituirse y redisefiarse de modo que cuando los segundos elementos
empujadores tengan que intervenir y realicen el movimiento de rotacion-traslacion de los mismos, se posicionen de
modo superior y a la distancia correcta de los primeros elementos empujadores sobre la base de la altura efectiva de
la pila de productos que debe transferirse al interior de los envases.

Objeto de la invencidn

La intencion de la presente invencion es proporcionar un aparato para la introduccion de articulos en envases
relacionados capaz de obviar los inconvenientes anteriormente mencionados.

En particular, la intencién de la presente invencién es proporcionar un aparato capaz de llevar a cabo efectivamente
una introduccion simultanea de una hoja y de al menos un producto en el interior de un envase, sin contacto
reciproco, incluso cuando las hojas, productos y envases estan avanzando continuamente a alta velocidad.

Los propdsitos citados se obtienen con un aparato para la introduccidon de articulos en envases relacionados de
acuerdo con el contenido de la reivindicacion 1.

Otras ventajas caracteristicas de los aparatos divulgados por la presente invencion se exponen en las
reivindicaciones dependientes.

En particular, en una de estas caracteristicas adicionales, el aparato de la presente invencion es particularmente
versétil, dado que en caso de cambio de formato de los envases y/o del numero de productos a ser insertados en un
mismo envase, no requiere actividades de sustitucion de componentes y/o montaje o predisposicién de los nuevos
componentes.

Descripcion de las figuras

Las caracteristicas de una realizacion preferida del aparato para la introduccion de articulos, comprendiendo
productos deformables y hojas informativas que deben insertarse junto con productos en los envases relacionados,
divulgados por la presente invencion, se describen en lo que sigue con referencia a las tablas adjuntas de dibujos,
en los que:

- la figura 1 ilustra, en una vista en perspectiva esquematica, el aparato de la presente invencion, en un uso
preferido posible del mismo, en una maquina de envasado automatico de productos deformables, constituidos
por envases tipo blister, con hojas informativas relacionadas, en el interior de los envases relacionados; en este
caso se ilustra en una posicion del mismo flanqueando un transportador de avance de los envases tipo blister
que esta flanqueado por un ftransportador de avance de los envases; hojas informativas (ilustradas
esquematicamente como rectangulos) también se avanzan entre el transportador de los envases tipo blister y el
transportador de envases, con hojas que deben introducirse por el aparato al interior de los envases junto con los
envases tipo blister;

- lafigura 2 ilustra esquematicamente, también de acuerdo con la vista en perspectiva de la figura 1, el aparato de
la presente invencion; la figura 2 ilustra, con respecto a la figura 1, algunos componentes significativos del
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aparato divulgado, mientras que las hojas entre el transportador de los envases tipo blister y el transportador de
los envases, se han omitido por razones de claridad;

- lafigura 3 ilustra esquematicamente el aparato de la presente invencién en una vista en perspectiva diferente a
la de la figura 2; también en la figura 3, como en la figura 2, las hojas entre el transportador de los envases tipo
blister y el transportador de los envases, se han omitido por razones de claridad; esto se ha realizado también
para las siguientes figuras;

- la figura 4 ilustra esquematicamente una vista desde la parte superior del aparato de la presente invencion,
mientras que la figura 5 ilustra una vista de acuerdo con una seccioén transversal realizada de acuerdo con un
plano perpendicular al plano de la figura 4;

- La figura 6 ilustra esquematicamente, de acuerdo con la vista en perspectiva de la figura 3, el aparato de la
presente invencién en una configuracion particular que puede asumir en un caso de un cambio de formato de los
envases y de insercion en el interior de los mismos de una pluralidad de envases tipo blister dispuestos en una
pila entre si.

Descripcion detallada de la invencién

Con referencia a las figuras de los dibujos adjuntos, el numero de referencia (100) se refiere a un aparato para la
introduccion de articulos, comprendiendo productos deformables y hojas informativas que deben insertarse juntas
con productos en los envases relacionados, divulgado por la presente invencion es su totalidad.

El aparato (100) es particularmente aplicable en maquinas de envasado automatico que llevan a cabo la insercion de
articulos en envases relacionados cuando los articulos a ser insertados en los envases simultdneamente
comprenden una entrega de productos deformables, tal como envases tipo blister (B), y hojas informativas
relacionadas.

En el caso de maquinas de envasado de envases tipo blister en envases relacionados, la insercidon de los envases
tipo blister (B) y las hojas informativas (F) en el interior de los envases (A) se realiza cuando los envases tipo blister
(B), las hojas (F) y los envases relacionados (A) estan avanzando continuamente en sincronia entre si, y la insercion
puede realizarse, como se evidencia en lo que antecede, de tal manera que acaba de insertarse un envase tipo
blister (B) y la hoja relacionada (F) en el interior del envase (A) sin que se pongan en contacto reciproco.

La situacién que puede tener lugar en maquinas de envasado automatico, cuando los envases tipo blister (B) y las
hojas relacionadas (F) han de insertarse en el interior de los envases correspondientes (A), es sustancialmente la
situacion esquematicamente ilustrada en la figura 1.

Los envases tipo blister (B) se disponen uno a continuacion del otro en un transportador relacionado (T1) y estan
avanzando continuamente a lo largo de una direccion de avance (B1), mientras que los envases (A) se disponen uno
a continuacion del otro sobre un transportador relacionado (T2) y estan avanzando continuamente a lo largo de una
direccidon de avance (A1) paralela a la direccion de avance (B1) de los envases tipo blister (B) y en sincronia con
ellos, de modo que cada envase (A) esta enfrentado a un producto (B) relacionado.

Con respecto a las hojas informativas (F), también estan avanzando continuamente a lo largo de una direccion de
avance (f1), entre los envases tipo blister (B) y los envases (A), y en sincronia entre si, de modo que cada hoja (F)
se interpone entre el envase tipo blister (B) y un envase (A).

El aparato (100) de la presente invencion para la realizacion de la insercion de los envases tipo blister (B) que
avanzan continuamente a lo largo de un transportador (T1) en el interior de los envases (A), avanzan también
continuamente a lo largo de un transportador (T2), simultaneamente con la insercién de las hojas (F) que avanzan
continuamente interpuestas entre los envases tipo blister (B) y los envases (A), es ordenado y estructurado de modo
que pueda situarse y sea operativo por un lado del transportador (T1) de los envases tipo blister (B), tal como se
describe en lo que sigue.

En este sentido, el aparato (100) comprende un primer érgano transportador enrollado en bucle (1), situado en un
lado del transportador (T1) de los productos (B), comprendiendo el primer érgano transportador (1) al menos una
rama de transporte recta (10) y que se dispone de modo que la rama de transporte recta (10) se sitie a un nivel
correspondiente a un nivel de un transportador (T1) de los productos (B) y se active continuamente, y en sincronia,
en una direccidon de avance que es igual y paralela a la direccién de avance (B1) del transportador (T1) de los
productos (B).

El aparato (100) estd equipado con primeros elementos empujadores (11), para el empuje y movimiento de los
envases tipo blister (B) del transportador (T1) relacionado en el interior de los envases (A), estando los primeros
elementos empujadores (11) predispuestos y montados sobre el primer érgano transportador (1) de tal manera que
pueden avanzarse a lo largo de la rama de transporte recta (10) del primer 6rgano transportador (1) con una
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direccidon de avance (V1) paralela a y en la misma direccién que la direccién de avance (B1) de los envases tipo
blister (B), y en sincronia con ellos, de tal manera que cada uno de ellos estd en oposicién a un producto (B)
relacionado que avanza sobre el transportador relacionado (T1). El aparato (100) comprende primeros medios de
movimiento (3), asociados al primer érgano transportador (1), para el movimiento de los primeros elementos
empujadores (11) cuando los primeros elementos empujadores (11) estan pasando sobre la rama de transporte
recta (10) del primer 6rgano transportador (1).

Los primeros medios de movimiento (3) estan predispuestos para mover los primeros elementos empujadores (11)
transversalmente a la direccion de avance (V1) de los mismos de modo que los traslade primero, durante el avance
de los mismos a lo largo de una primera zona de la rama de transporte recta (10) del primer érgano transportador
(1), desde una posicion retraida a una posicién avanzada de tal manera que trasladen los primeros elementos
empujadores (11) transversalmente con respecto al transportador (T1) de los envases tipo blister (B) hasta el
transportador (T2) de los envases (A) de modo que haga tope con los envases tipo blister (B) y empuje los envases
tipo blister (B) desde el transportador relacionado (T1) e introduzca los envases tipo blister (B) en el interior de los
envases (A) y, posteriormente, durante el avance de los mismos a lo largo de una segunda zona posterior a la
primera zona de la rama de transporte recta (10) del primer transportador (1), de modo que se muevan los primeros
elementos empujadores (11) transversalmente a la direccién de avance (V1) de los mismos para trasladar los
primeros elementos empujadores (11) desde la posicién de avance nuevamente a la posicion retraida, de modo que
extraigan a los primeros elementos empujadores (11) de los envases (A).

En las figuras 2 y 4, en particular en la figura 4, puede observarse que los primeros elementos empujadores (11),
cuando siguen una primera zona de la rama de transporte recta (10) del primer 6rgano transportador (1), primero
empujan hacia la posicién avanzada de los mismos de modo que hagan tope y empujen a los envases tipo blister
(B) desde el transportador (T1) de los mismos al interior de los envases (A), a continuacion, cuando esta siguiendo
una segunda zona de la misma rama de transporte recta (10), son devueltos a la posicidn retraida de los mismos de
modo que se extraigan de los envases (A).

Para ser capaz de insertar las hojas (F) al mismo tiempo que los envases tipo blister (B) en el interior de las cajas
(A), el aparato (100) comprende adicionalmente también segundos elementos empujadores (21).

Con la intencion de obviar los inconvenientes de la técnica anterior, las caracteristicas especiales del aparato (100)
de la presente invencion consisten en el hecho de que comprende un segundo 6rgano transportador envuelto en
bucle (2), teniendo el segundo érgano transportador (2) al menos una rama de transporte recta (20) y estando
dispuesto con respecto al primer érgano transportador (1) de modo que la rama de transporte recta (20) relacionada
se dispone superiormente respecto a y en paralelo a la rama de transporte recta (10) del primer érgano
transportador (1), y puede activarse continuamente, en una direccion de avance igual a y paralela a la direccion de
avance de la rama de transporte recta (10) del primer érgano transportador (1), y en sincronia con la misma.

Los segundos elementos empujadores (21) anteriormente mencionados se predisponen y montan sobre el segundo
organo transportador (2) de tal manera que pueden avanzarse a lo largo de la rama de transporte recta (20) del
segundo 6rgano transportador (2) con una direccion de avance (V2) paralela a y en una misma direccion que la
direccidon de avance (f1) de las hojas (F), y en sincronia con ella, de modo que cada uno de los mismos tiene en
oposicion una hoja (F) relacionada.

Con mayor detalle, como se ilustra por ejemplo y es visible en detalle en la figura 5, el segundo érgano transportador
(2) se dispone con respecto al primer érgano transportador (1), y los segundos elementos empujadores (21) se
disponen sobre el segundo érgano transportador (2) y presentan una extension de modo que cuando los segundos
elementos empujadores (21) avanzan a lo largo de la rama de transporte recta (20) relacionada del segundo érgano
transportador (2), los segundos elementos empujadores (21) se disponen por encima de los primeros elementos
empujadores (11) correspondientes que estan avanzando a lo largo de la rama de transporte recta (10) del primer
organo transportador (1) y se proyectan, en un extremo de los mismos, mas alla de los extremos de los primeros
elementos empujadores (11) de modo que los segundos elementos empujadores (21) se sitGan al menos
parcialmente por encima del producto (B) que ha de ser empujado por los primeros elementos empujadores (11) al
interior de los envases (A).

Cuando los segundos elementos empujadores (21) deben moverse de modo que lleven a cabo la insercion de las
hojas, esta configuracion les permite ya estar mas alla de una zona significativa de los envases tipo blister de modo
que las hojas pueden hacer tope inmediatamente sin realizar traslados de gran entidad.

En este sentido, el aparato (100) comprende adicionalmente primeros medios de movimiento (4), especialmente
asociados al primer érgano transportador (2), para el movimiento de los segundos elementos empujadores (21)
cuando los segundos elementos empujadores (21) estan siguiendo la rama de transporte recta (20) del segundo
organo transportador (2).

Los segundos medios de movimiento (4), se predisponen para el movimiento de los segundos elementos
empujadores (21) transversalmente a la direccion de avance (V2) de los mismos de modo que los traslade, primero,



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2650217 T3

durante el avance de los mismos a lo largo de una primera zona de la rama de transporte recta (20) del segundo
organo transportador (2), desde una posicion retraida, en la que se disponen por encima de los primeros elementos
empujadores (11) correspondientes y se proyectan en un extremo de los mismos mas alla del extremo de los
primeros elementos empujadores (11) de modo que se sitlan por encima de un producto (B), a una posicion
avanzada de modo que trasladen los segundos elementos empujadores (21) transversalmente con respecto a la
direccion de avance de las hojas (F) hasta el transportador (T2) de los envases (A) de modo que hagan tope con las
hojas (F) y empujen las hojas (F) al interior de los envases (A) relacionados, y sucesivamente, durante el avance de
los mismos a lo largo de una segunda zona sucesiva a la primera zona de la rama de transporte recta (20) del
segundo organo transportador (2) de modo que muevan los segundos elementos empujadores (21)
transversalmente a la direccion de avance (V2) de los mismos y trasladen los segundos elementos empujadores (21)
desde la posicidon avanzada a la posicion retraida de modo que extraigan los segundos elementos empujadores (21)
de los envases (A).

En particular en la figura 4, puede observarse que los segundos elementos empujadores (21), cuando siguen una
primera zona de la rama de transporte recta (20) del segundo érgano transportador (2), primero empujan hacia la
posicion avanzada de los mismos de modo que hagan tope y empujen las hojas (F) al interior de los envases, a
continuacion, cuando estan siguiendo una segunda zona de la misma rama de transporte recta (20), se devuelven a
la posicion retraida de los mismos de modo que se extraigan de los envases (A).

En esta forma, el aparato (100) de la invencion incluye la predisposicion de los primeros (11) y segundos (21)
elementos empujadores sobre dos distintos e independientes 6rganos transportadores, teniendo el primer érgano
transportador (1) y el segundo 6rgano transportador (2), medios de movimiento relacionados e independientes, los
primeros medios de movimiento (3) y los segundos medios de movimiento (4): esto permite el movimiento de los
primeros (11) y segundos (21) elementos empujadores independientemente entre si, y solamente con movimientos
de traslacion con respecto a la direccion de avance de los mismos a lo largo de las ramas rectas de los respectivos
organos transportadores.

El aparato (100) propuesto por la invencién puede activarse entonces con una elevada velocidad de operacion de
modo que coincida con las velocidades de activacion elevadas de las maquinas de envasado, y los problemas de los
aparatos de la técnica anterior ya no estan presentes, lo que vendra dictado por los movimientos de rotacion-
traslacion de los segundos elementos empujadores, que, por medio de mecanismos cinematicos, se montaron y
predispusieron directamente sobre los primeros elementos empujadores.

Adicionalmente, debido a la particular disposicion del segundo érgano transportador (2) con respecto al primer
organo transportador (1), y a las dimensiones y extensiones de los segundos elementos empujadores (21) cuando
los segundos elementos empujadores (21) avanzan a lo largo de la rama de transporte recta (20) relacionada del
segundo organo transportador (2), los segundos elementos empujadores (21) se disponen por encima de los
primeros elementos empujadores (11) correspondientes que a su vez estan avanzando a lo largo de la rama de
transporte recta (10) del primer 6rgano transportador (1) y se sitian al menos parcialmente por encima que un
envase tipo blister (B) correspondiente (véase en detalle la figura 4).

Esto permite a los segundos elementos empujadores (21), cuando se trasladan por los segundos medios de
movimiento (4) relacionados para hacer tope inmediatamente y empujar las hojas (F) antes de que los primeros
elementos empujadores (11) subyacentes relacionados, cuando se trasladan por los medios de movimiento (3)
relacionados, puedan hacer tope y empujar los envases tipo blister hacia los envases: en esta forma la insercion de
las hojas y de los envases tipo blister dentro de los envases esta garantizada sin que se pongan en contacto
reciproco.

Otras caracteristicas especiales y ventajosas del aparato (100) divulgado por la presente invencion se exponen en lo
que sigue.

El primer érgano transportador (1) comprende un par de cintas envueltas en bucle (12) y una serie de elementos de
soporte (13) dispuestos y fijados transversalmente a las cintas (12).

Los primeros elementos empujadores (11) se montan sobre carritos (14) relacionados que se montan de modo
deslizante sobre los elementos de soporte (13) mientras que los primeros medios de movimiento (3) comprenden
rodillos (31), montados locos por debajo de los carritos (14), y levas de guia (15, 16) que tienen una forma de modo
que los rodillos (31) de los carritos (14) puedan deslizase en el interior de las mismas.

Las levas de guia (15, 16) de los primeros medios de movimiento (3) comprenden al menos una primera trayectoria
de deslizamiento (15) y una segunda trayectoria de deslizamiento (16) alternativas entre si para el deslizamiento de
los rodillos (31) de los carritos (14).

La primera trayectoria de deslizamiento (15) se dispone con respecto a las cintas (12) del primer 6rgano
transportador envuelto en bucle (1) de tal manera que sean seguidas por los rodillos (31) de los carritos (14) que
soportan los primeros elementos empujadores (11) al menos cuando los primeros elementos empujadores (11)



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2650217 T3

avanzan a lo largo de la rama de transporte recta (10) del primer érgano transportador (1), y mas en particular
también cuando los primeros elementos empujadores (11) avanzan a lo largo de otras zonas del primer 6rgano
transportador (1).

La primera trayectoria de deslizamiento (15) presenta una progresion y perfil de modo que cuando los rodillos (31)
de los carritos (14), sobre los que se montan los primeros elementos empujadores (11), siguen la primera trayectoria
de deslizamiento (15), los carritos (14) estan forzados a mantener una posicion fija sobre los elementos de soporte
respectivos (13) de modo que los primeros elementos empujadores (11) se mantienen en la posicién retraida
correspondiente de los mismos durante el avance de los mismos a lo largo de la rama de transporte recta (1), y
también durante el avance de los mismos a lo largo de las zonas restantes del primer érgano transportador (1).

Por otro lado, la segunda trayectoria de deslizamiento (16) se dispone con respecto a las levas de guia (15, 16) de
los primeros medios de movimiento (3) que se disponen con respecto a las cintas (12) del primer érgano
transportador (1) de modo que sean seguidas por los rodillos (31) de los carritos (14) que soportan los primeros
elementos empujadores (11) solamente cuando los primeros elementos empujadores (11) avanzan a lo largo de la
rama de transporte recta (10) del primer érgano transportador (1).

En particular la segunda trayectoria de deslizamiento (16) presenta una progresion y perfil de modo que cuando los
rodillos (31) de los carritos (14), sobre los que se montan los primeros elementos empujadores (11), siguen la
primera trayectoria de deslizamiento (16), los carritos (14) son forzados:

- primero a trasladarse a lo largo de los elementos de soporte respectivos (13), transversalmente a las cintas (12)
hacia el transportador (T2) de los envases (A) de modo que los primeros elementos empujadores (11) durante el
avance de los mismos a lo largo de la primera zona de la rama de transporte recta (10) son forzados a
trasladarse transversalmente a la direccidon de avance (V1) de los mismos desde la posicion retraida a la posicion
avanzada de los mismos de modo que pueden encontrar los envases tipo blister (B) y empujar los envases tipo
blister (B) hasta introducirlos dentro de los envases (A),

-y, posteriormente, forzados a realizar una traslacién inversa sobre los elementos de soporte respectivos (13), de
modo que los segundos elementos empujadores (11), durante el avance de los mismos a lo largo de la segunda
rama de transporte recta (10), son forzados a trasladarse en una direccidon opuesta desde la posicién avanzada a
la posicion retraida inicial de modo que sean extraidos de los envases (A).

El segundo érgano transportador (2) a su vez comprende un par de cintas envueltas en bucle (22) y una serie de
elementos de soporte (23) dispuestos y fijos transversalmente a las cintas (22), y los segundos elementos
empujadores (21) se montan sobre carritos (24) relacionados montados de modo deslizante sobre los elementos de
soporte (23).

Los segundos medios de movimiento (4) comprenden rodillos (41), montados locos por debajo de los carritos (24), y
levas de guia (25, 26) que tienen una forma tal que los rodillos (41) de los carritos (24) puedan deslizar en el interior
de las mismas.

Las levas de guia (25, 26) de los primeros medios de movimiento (4) comprenden al menos una primera trayectoria
de deslizamiento (25) y una segunda trayectoria de deslizamiento (26) alternativas entre si para el deslizamiento de
los rodillos (41) de los carritos (14) sobre los que se montan los segundos elementos empujadores (21).

En particular, la primera trayectoria de deslizamiento (25) de los segundos medios de movimiento (4) se dispone con
respecto a las cintas (22) del segundo 6rgano transportador (2) envuelto en bucle de tal manera que sea seguida por
los rodillos (41) de los carritos (24) que soportan los segundos elementos empujadores (21) al menos cuando los
segundos elementos empujadores (21) avanzan a lo largo de la rama de transporte recta (20) del segundo érgano
transportador (2), y mas en particular también cuando los segundos elementos empujadores (21) avanzan a lo largo
de otras zonas del segundo érgano transportador (2).

La primera trayectoria de deslizamiento (26) de los segundos medios de movimiento (4) presenta una progresion y
perfil de modo que cuando los rodillos (41) de los carritos (24), sobre los que se montan los segundos elementos
empujadores (21), siguen la primera trayectoria de deslizamiento (25), los carritos (24) estan forzados a mantener
una posicion fija sobre los elementos de soporte respectivos (23) de modo que los primeros elementos empujadores
(21) se mantienen en la posicién retraida correspondiente de los mismos durante el avance de los mismos a lo largo
de la rama de transporte recta (20).

Por otro lado, la segunda trayectoria de deslizamiento (26) de los segundos medios de movimiento (4) se dispone
con respecto a las cintas (22) del primer 6érgano transportador (2) envuelto en bucle de modo que sean seguidas por
los rodillos (41) de los carritos (24) que soportan los segundos elementos empujadores (21) solamente cuando los
segundos elementos empujadores (21) avanzan a lo largo de la rama de transporte recta (20) del segundo érgano
transportador (2).
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En particular la segunda trayectoria de deslizamiento (26) presenta una progresion y perfil de modo que cuando los
rodillos (41) de los carritos (24), sobre los que se montan los primeros elementos empujadores (21), siguen la
segunda trayectoria de deslizamiento (26), los carritos (24) son forzados:

- primero a trasladarse a lo largo de los elementos de soporte respectivos (23), transversalmente a las cintas (22)
hacia el transportador (T2) de los envases (A) de modo que los segundos elementos empujadores (21) durante el
avance de los mismos a lo largo de la primera zona de la rama de transporte recta (20) son forzados a
trasladarse transversalmente a la direccidon de avance (V2) de los mismos desde la posicion retraida a la posicion
avanzada de los mismos de modo que pueden hacer tope con los envases tipo blister (B) y empujar los envases
tipo blister (B) hasta introducirlos dentro de los envases (A),

-y, posteriormente, forzados a realizar una traslacién inversa sobre los elementos de soporte respectivos (23), de
modo que los segundos elementos empujadores (21), durante el avance de los mismos a lo largo de la segunda
rama de transporte recta (20), son forzados a trasladarse en una direccidon opuesta desde la posicién avanzada a
la posicion retraida inicial de modo que sean extraidos de los envases (A).

En particular la progresion y perfil de la segunda trayectoria de deslizamiento (26) de los segundos medios de
movimiento (4) con respecto a la progresion y perfil de la segunda trayectoria de deslizamiento (16) de los primeros
medios de movimiento (3) es ventajosa de modo que cuando ambos de los segundos elementos empujadores (21) y
los primeros elementos empujadores (11) comienzan a avanzar a lo largo de la primeras zonas relacionadas de las
ramas de transporte rectas (10, 20) del primero (1) y segundo (2) érganos transportadores, uno superpuesto sobre el
otro, los segundos elementos empujadores (21) son forzados a trasladarse primero con respecto a los primeros
elementos empujadores (11) de modo que puedan hacer tope inmediatamente y comenzar a empujar las hojas hacia
los envases relacionados antes de que los primeros elementos empujadores (11) se muevan a su vez y sean
forzados a trasladarse hacia los envases tipo blister.

Esto permite ventajosamente llevar a cabo la inserciéon simultdnea tanto de los envases tipo blister como de las
hojas sin riesgo de contacto reciproco, incluso a elevadas velocidades de avance de los dos o6rganos
transportadores.

Los primeros elementos empujadores (11) pueden estar constituidos por barras que se montan sobre el carrito (14)
e incluyen, en los extremos de las barras, elementos de tope que tienen una forma adecuada para hacer tope con
los envases tipo blister y empujarlos hacia los envases sin perder contacto con ellos.

Los segundos elementos empujadores (21) pueden estar constituidos a su vez por barras, montadas sobre los
carritos (24), e incluyen elementos de placa, montados en los extremos de las barras, que tienen una extension de
modo que cuando los segundos elementos empujadores (21) se disponen por encima de los primeros elementos
empujadores (11) correspondientes, durante el avance de los mismos a lo largo de las ramas de transporte rectas
(10, 20) relacionadas del primer (1) y segundo (2) 6rganos transportadores, los elementos de placa se disponen en
una posicion mas avanzada con respecto a los elementos de tope de los primeros elementos empujadores (11) y por
encima de los envases tipo blister.

El aparato (100) comprende adicionalmente érganos detectores (no ilustrados en las figuras dado que son de tipo
conocido) para detectar la presencia de los envases tipo blister (B) sobre el primer transportador (T1), la presencia
de envases (A) relacionados sobre el segundo transportador (T2) enfrentados a los envases tipo blister (B) y la
presencia de las hojas (F) correspondientes interpuestas entre los envases tipo blister (B) respectivos y los envases
(A) relacionados de modo que tengan informacion disponible de la necesidad o no de activar la traslacion efectiva de
los primeros (11) y segundos (21) elementos empujadores basandose en las sefales proporcionadas por los
organos detectores.

En este sentido, el aparato (100) comprende un primer dispositivo de conmutacién (5) predispuesto y asociado al
primer 6rgano transportador (1) en una posicidon aguas arriba de la rama de transporte recta (10) relacionada y
activable de modo que haga tope con los rodillos (31) de los carritos (14) que soportan los primeros elementos
empujadores (11) de tal manera que desvie los rodillos (31) o bien hacia la primera trayectoria de deslizamiento (15)
o bien hacia la segunda trayectoria de deslizamiento (16) de las levas de guia (15, 16) de los primeros medios de
movimiento (3).

En particular, cuando los medios detectores detectan la no presencia del envase tipo blister, de la hoja relacionada
y/o del envase correspondiente, el primer dispositivo conmutador (5) es activable para hacer tope con el rodillo (31)
del carrito (14) que soporta el elemento empujador de los primeros elementos empujadores (11), que estaba
destinado a empujar el envase tipo blister faltante o la hoja asociada al envase tipo blister y/o el envase faltante, de
tal manera que desvie el rodillo (31) hacia la primera trayectoria de deslizamiento (15) de modo que el primer
elemento empujador (11) esté forzado a permanecer en la posicién retraida durante el avance del mismo a lo largo
de la rama de transporte recta (10) del primer érgano transportador (1).

Por otro lado, cuando los medios detectores detectan la presencia correcta de un envase tipo blister, del envase
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relacionado y de la hoja correspondiente, el primer dispositivo conmutador (5) puede activarse para hacer tope con
un rodillo (31) del carrito (14) que soporta el elemento empujador de los primeros elementos empujadores (11)
destinado a empujar el envase tipo blister en el envase relacionado, de modo que desvie el rodillo (31) hacia la
segunda trayectoria de deslizamiento (16) de las levas de guia (15, 16) de modo que el elemento empujador esté
forzado a trasladarse transversalmente respecto a la direccion de avance (V1) del mismo durante el avance del
mismo a lo largo de la rama de transporte recta (10) del primer 6rgano transportador (1) hacia la posiciéon avanzada
del mismo de modo que empuje al producto al interior del envase.

El aparato (100) comprende adicionalmente un segundo dispositivo de conmutacién (6) predispuesto y asociado al
segundo érgano transportador (2) en una posicién aguas arriba de la rama de transporte recta (20) relacionado y
que puede activarse de modo que haga tope con los rodillos (41) de los carritos (24) que soportan los segundos
elementos empujadores (21) de tal manera que desvie los rodillos (41) o bien hacia la primera trayectoria de
deslizamiento (25) o bien hacia la segunda trayectoria de deslizamiento (26) de las levas de guia (25, 26) de los
segundos medios de movimiento (4).

En particular, cuando los medios detectores detectan la no presencia de un envase tipo blister, del envase
relacionado y de la hoja correspondiente, el segundo dispositivo conmutador (6) puede activarse para hacer tope
con un rodillo (41) del carrito (24) que soporta el elemento empujador de los primeros elementos empujadores (21)
destinado a empujar la hoja faltante o la hoja asociada a un envase tipo blister y/o envase faltante, de tal manera
que desvie el rodillo (41) hacia la primera trayectoria de deslizamiento (25) de modo que el elemento empujador esté
forzado a permanecer en la posicion retraida durante el avance del mismo a lo largo de la rama de transporte recta
(20) del segundo 6rgano transportador (2).

Por otro lado, cuando los medios sensores detectan la presencia correcta de un envase tipo blister, del envase
relacionado y de la hoja correspondiente, el segundo dispositivo conmutador (6) puede activarse para hacer tope
con el rodillo (41) del carrito (24) que soporta el elemento empujador de los segundos elementos empujadores (21)
destinado a empuijar el envase tipo blister dentro del envase relacionado, de modo que desvien el rodillo (41) hacia
la segunda trayectoria de deslizamiento (26) de las levas de guia (25, 26) de modo que el elemento empujador
relacionado (21) esté forzado a trasladarse transversalmente a la direccion de avance (V2) del mismo durante el
avance del mismo a lo largo de la rama de transporte recta (20) del segundo 6rgano transportador (2) hacia la
posicion de avance del mismo de modo que empuje al producto al interior del envase.

El primer dispositivo conmutador (5) y el segundo dispositivo conmutador (6) pueden comprender actuadores o
pueden realizarse de acuerdo con una solucién particular divulgada por el presente Solicitante y objeto de una
solicitud de patente correspondiente presentada en la misma fecha que la presente solicitud de patente.

El segundo 6rgano transportador (2) puede comprender una pared o cubierta (28) que se dispone en los flancos de
la cinta (22) relacionada mirando hacia los transportadores de los envases tipo blister y los envases en las zonas de
avance de los elementos de placa de los segundos elementos empujadores (21) diferente de la zona de transporte
recta (20) relacionada, y dispuesto y teniendo una forma tal que los elementos de placa deslicen por encima de la
pared o cobertura (28).

Esto garantiza la seguridad del operador, tanto cuando el segundo transportador (2) estd en movimiento como
cuando esta fijo, dado que debido a la presencia de la pared o cubierta (28) un operario no puede, por ninguna
causa accidental, ponerse en contacto con los elementos de placa de los segundos elementos empujadores (21).

El segundo érgano transportador (2) y el primer érgano transportador (1) pueden predisponerse para montarse sobre
un mismo bastidor (7) que se posiciona en los flancos del transportador (T1) de los envases tipo blister (B).

En particular, y muy ventajosamente, el segundo érgano transportador (2) se monta sobre el bastidor (7) de tal
manera que pueda trasladarse y moverse verticalmente por encima del primer érgano transportador (1) de modo que
regule y varie la distancia entre la rama de transporte recta (20) relacionada y la rama de transporte recta (10)
subyacente del primer érgano transportador (1).

Esto permite la variacion vertical y la regulacion de la distancia entre los segundos elementos empujadores (21) y los
primeros elementos empujadores (11) cuando se trasladan a lo largo de las ramas del transportador horizontales
(10, 20) relacionadas de los 6rganos transportadores (1, 2) respectivos.

En esta forma, como se ilustra por ejemplo en la figura 6, el aparato (100) de la presente invencion puede ajustarse
pronta y rapidamente para un cambio de formato de los envases, que en la figura 6 tienen dimensiones y volimenes
gque son mayores cuando han de ser insertados varios envases tipo blister apilados entre si, en lugar de un unico
envase tipo blister como se ilustra en las figuras desde la 1 a la 5.

En este caso la Unica operacion a ser realizada, pero que es extremadamente simple e inmediata, es la sustitucion

de los elementos de tope presentes en los extremos de las barras de los primeros elementos empujadores (11) que
han de ser sustituidos con otras formas adecuadas para hacer tope y empujar una pila de envases tipo blister en

10
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lugar de un Unico envase tipo blister.
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REIVINDICACIONES

1. Un aparato para la introduccién de articulos en envases, comprendiendo los articulos productos deformables (B),
tales como por ejemplo envases tipo blister (B), y hojas informativas (F) que han de insertarse junto con los
productos (B) en los envases (A), disponiéndose los productos (B) uno a continuacion del otro en un transportador
(T1) relacionado y avanzando continuamente a lo largo de una direccion de avance (B1), disponiéndose los envases
(A) uno a continuacion del otro en un transportador (T2) relacionado y siendo avanzados continuamente a lo largo de
una direccién de avance (A1) paralela a la direcciéon de avance (B1) de los productos (B) y en sincronia con ellos, de
modo que cada envase (A) esté enfrentado a un producto (B) relacionado, y siendo avanzadas las hojas
informativas (F) continuamente a lo largo de una direccién de avance (f1) entre los productos (B) y los envases (A), y
en sincronia con ellos, de modo que cada hoja (F) se interpone entre un producto (B) y un envase (A),
comprendiendo el aparato:

un primer 6rgano transportador (1) envuelto en bucle, posicionado en un lado del transportador (T1) de los
productos (B), teniendo el primer érgano transportador (1) al menos una rama de transporte recta (10) y estando
dispuesto de modo que la rama de transporte recta (10) se sitie en un nivel correspondiente a un nivel del
transportador (T1) de los productos (B) y esté continuamente activado, y en sincronia, en una direccion de
avance que es igual a y paralela a la direccion de avance (B1) del transportador (T1) de los productos (B),
primeros elementos empujadores (11), para el empuje y movimiento de los productos (B) del primer
transportador (T1) relacionado al interior de los envases (A), estando los primeros elementos empujadores (11)
predispuestos y montados sobre el primer érgano transportador (1) de tal manera que pueden avanzarse a lo
largo de una rama de transporte recta (10) del primer 6érgano transportador (1) con una direccion de avance (V1)
paralela a y en la misma direccion que la direcciéon de avance (B1) de los productos (B), y en sincronia con ellos,
de tal manera que cada uno de ellos se oponga a un producto (B) relacionado que avanza sobre el transportador
(T1) relacionado,

primeros medios de movimiento (3), asociados al primer 6rgano transportador (1), para el movimiento de los
primeros elementos empujadores (11) cuando los primeros elementos empujadores (11) estan pasando sobre la
rama de transporte recta (10) del primer érgano transportador (1), estando predispuestos los primeros medios de
movimiento (3) para mover los primeros elementos empujadores (11) transversalmente a la direccién de avance
(V1) de los mismos de modo que los traslade primero, durante el avance de los mismos a lo largo de una primera
zona de la rama de transporte recta (10) del primer 6érgano transportador (1), desde una posicion retraida a una
posicion avanzada de tal manera que trasladen los primeros elementos empujadores (11) transversalmente con
respecto al transportador (T1) de los productos (B) hasta el transportador (T2) de los envases (A) de modo que
haga tope con los productos (B) y empujen a los productos (B) desde el transportador (T1) relacionado e
introduzca los productos (B) en el interior de los envases (A), y posteriormente, durante el avance de los mismos
a lo largo de una segunda zona posterior a la primera zona de la rama de transporte recta (10) del primer
transportador (1), de modo que muevan los primeros elementos empujadores (11) transversalmente a la
direccién de avance (V1) de los mismos para trasladar los primeros elementos empujadores (11) desde la
posicion avanzada nuevamente a la posicion retraida, de modo que extraiga a los primeros elementos
empujadores (11) de los envases (A),

segundos elementos empujadores (21), para el empuje y movimiento de las hojas informativas (F) al interior de
los envases (A),

caracterizado por gue comprende:

un segundo 6rgano transportador (2) envuelto en bucle, teniendo el segundo érgano transportador (2) al
menos una rama de transporte recta (20) y estando dispuesto con respecto al primer érgano transportador (1)
de modo que la rama de transporte recta (20) relacionada se dispone de modo superior a y paralela a la rama
de transporte recta (10) del primer érgano transportador (1), y puede activarse continuamente, en una
direccion de avance igual a y paralela a la direccion de avance de la rama de transporte recta (10) del primer
érgano transportador (1), y en sincronia con ella;

estando los segundos elementos empujadores (21) predispuestos y montados sobre el segundo érgano
transportador (2) de tal manera que pueden avanzarse a lo largo de la rama de transporte recta (20) del
segundo érgano transportador (2) con una direccidon de avance (V2) paralela a y en la misma direccion que la
direccién de avance (F1) de las hojas (F), en sincronia con ella, de modo que cada una de los mismos se
opone a una hoja (F) relacionada,

estando dispuesto el segundo érgano transportador (2) con respecto al primer 6rgano transportador (1), y
estando dispuestos los segundos elementos empujadores (21) sobre el segundo érgano transportador (2) y
presentando una extension de modo que cuando los segundos elementos empujadores (21) avanzan a lo
largo de la rama de transporte recta (20) relacionada del segundo 6rgano transportador (2), los segundos
elementos empujadores (21) se disponen por encima de los primeros elementos empujadores (11)
correspondientes que estan avanzando lo largo de la rama de transporte recta (10) del primer érgano
transportador (1), y se proyectan, con un extremo de los mismos, mas alla de los extremos de los primeros
elementos empujadores (11) de modo que se situan al menos parcialmente por encima del producto (B) que
ha de empujarse por los primeros elementos empujadores (11) al interior de los envases (A),

segundos medios de movimiento (4), asociados al segundo 6rgano transportador (2), para el movimiento del
segundo elemento empujador (21) cuando los segundos elementos empujadores (21) siguen la rama de
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transporte recta (20) del segundo 6rgano transportador (2), estando predispuestos los segundos medios de
movimiento (4) para el movimiento de los segundos elementos empujadores (21) transversalmente a la
direccion de avance (V2) de los mismos de modo que los traslade, primero, durante el avance de los mismos
a lo largo de la primera zona de la rama de transporte recta (20) del segundo 6rgano transportador (2), desde
una posicion retraida, en la que se disponen por encima de los primeros elementos empujadores (11)
correspondientes y proyectados por un extremo de los mismos mas alla del extremo de los primeros
elementos empujadores (11) de modo que se sitian por encima de un producto (B), a una posiciéon avanzada
de modo que trasladen los segundos elementos empujadores (21) transversalmente con respecto a la
direccidon de avance de las hojas (F) hasta el transportador (T2) de los envases (A) de modo que hagan tope
con las hojas (F) y empujen a las hojas (F) al interior de los envases (A) relacionados, y sucesivamente,
durante el avance de los mismos a lo largo de una segunda zona sucesiva a la primera zona de la rama de
transporte recta (20) del segundo 6rgano transportador (2) de modo que muevan los segundos elementos
empujadores (21) transversalmente a la direccion de avance (V2) de los mismos y trasladen los segundos
elementos empujadores (21) desde la posicidon avanzada a la posicion retraida de modo que extraigan los
segundos elementos empujadores (21) de los envases (A).

2. El aparato de la reivindicacién 1, caracterizado por que el primer érgano transportador (1) comprende un par de
cintas envueltas en bucle (12) y una serie de elementos de soporte (13) dispuestos y fijados transversalmente a las
cintas (12), y por que los primeros elementos empujadores (11) se montan sobre carritos relacionados (14)
montados de modo deslizante sobre los elementos de soporte (13), y por que los primeros medios de movimiento
(3) comprenden rodillos (31), montados locos por debajo de los carritos (14), y guias de leva (15, 16) que tienen una
forma tal que los rodillos (31) de los carritos (14) puedan deslizar en el interior de las mismas, comprendiendo las
levas de guia (15, 16) al menos una primera trayectoria de deslizamiento (15) y una segunda trayectoria de
deslizamiento (16) alternativas entre si para el deslizamiento de los rodillos (31) de los carritos (14), disponiéndose
la primera trayectoria de deslizamiento (15) con respecto a las cintas (12) del primer érgano transportador (1)
envuelto en bucle de tal manera que sean seguidas por los rodillos (31) de los carritos (14) que soportan los
primeros elementos empujadores (11) al menos cuando los primeros elementos empujadores (11) avanzan a lo
largo de la rama de transporte recta (10) del primer 6rgano transportador (1) y que tienen una progresion y perfil de
modo que cuando los rodillos (31) de los carritos (14), sobre los que se montan los primeros elementos empujadores
(11), siguen la primera trayectoria de deslizamiento (15), los carritos (14) son forzados a mantener una posicion fija
sobre los elementos de soporte respectivos (13) de modo que los primeros elementos empujadores (11) se
mantienen en la posicion retraida correspondiente de los mismos durante el avance de los mismos a lo largo de la
rama de transporte recta (10), y disponiéndose la segunda trayectoria de deslizamiento (16) con respecto a las
cintas (12) del primer 6rgano transportador (1) envuelto en bucle de modo que sean seguidas por los rodillos (31) de
los carritos (14) que soportan los primeros elementos empujadores (11) solamente cuando los primeros elementos
empujadores (11) avanzan a lo largo de la rama de transporte recta (10) del primer 6rgano transportador (1) y que
tienen una progresion y perfil de modo que cuando los rodillos (31) de los carritos (14), sobre los que se montan los
primeros elementos empujadores (11), siguen la segunda trayectoria de deslizamiento (16), los carritos (14) son
forzados, primero, a trasladarse a lo largo de los elementos de soporte respectivos (13), transversalmente a las
cintas (12) hacia el transportador (T2) de los envases (A), de tal manera que los primeros elementos empujadores
(11) durante el avance de los mismos a lo largo de la primera zona de la rama de transporte recta (10), son forzados
a trasladarse transversalmente a la direccion de avance (V1) de los mismos desde la posicién retraida a la posicion
avanzada de modo que puedan hacer tope con los productos (B) y empujar a los productos (B) hasta introducirlos
dentro de los envases (A), y, posteriormente, son forzados a realizar una traslacion inversa sobre los elementos de
soporte respectivos (13), de modo que los primeros elementos empujadores (11), durante la direccién de avance de
los mismos a lo largo de la segunda zona de la rama de transporte recta (10), son forzados a trasladarse en una
direccién opuesta desde la posicion avanzada a la posicion retraida inicial de los mismos de modo que sean
extraidos de los envases (A), y por que el segundo 6rgano transportador (2) comprende un par de cintas envueltas
en bucle (22) y una serie de elementos de soporte (23) dispuestos, y fijados, transversalmente a las cintas (22), y
por que los segundos elementos empujadores (21) se montan sobre carritos (24) relacionados montados de modo
deslizante sobre los elementos de soporte (23), y los segundos medios de movimiento (4) comprenden rodillos (41),
montados locos por debajo de los carritos (24), y guias de leva (25, 26) que tienen una forma tal que los rodillos (41)
de los carritos (24) puedan deslizar en el interior de las mismas, comprendiendo las levas de guia (25, 26) al menos
una primera trayectoria deslizante (25) y una segunda trayectoria deslizante (26) alternativas entre si para el
deslizamiento de los rodillos (41) de los carritos (14) sobre los que se montan los segundos elementos empujadores
(21), disponiéndose la primera trayectoria deslizante (25) con respecto a las cintas (22) del segundo 6rgano
transportador envuelto en bucle (2) de tal manera que sea seguido por los rodillos (41) de los carritos (24) que
soportan los segundos elementos empujadores (21) al menos cuando los segundos elementos empujadores (21)
avanzan a lo largo de la rama de transporte recta (20) del segundo érgano transportador (2) y que tienen una
progresion y perfil de modo que cuando los rodillos (41) de los carritos (24) sobre los que se montan los segundos
elementos empujadores (21) siguen la primera trayectoria deslizante (25), los carritos (24) son forzados a mantener
una posicion fija sobre los elementos de soporte (23) respectivos de modo que los segundos elementos
empujadores (21) se mantienen en la posicion retraida correspondiente de los mismos durante el avance de los
mismos a lo largo de la rama de transporte recta (20), y la segunda trayectoria de deslizamiento (26) se dispone con
respecto a las cintas (22) del segundo transportador envuelto en bucle (2) de tal manera que sean seguidas por los
rodillos (41) de los carritos (24) que soportan los segundos elementos empujadores (21) solamente cuando los
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segundos elementos empujadores (21) avanzan a lo largo de la rama de transporte recta (20) del segundo érgano
transportador (2) y que tiene una progresion y perfil tal que cuando los rodillos (41) de los carritos (24) sobre los que
se montan los segundos elementos empujadores (21) siguen la segunda trayectoria de deslizamiento (26), los
carritos (24) son forzados, primero, a trasladarse a lo largo de los elementos de soporte respectivos (23)
transversalmente a las cintas (22) hacia el transportador (T2) de los envases (A), de modo que los segundos
elementos empujadores (21) durante el avance de los mismos a lo largo de la primera zona de la rama de transporte
recta (20) son forzados a trasladarse transversalmente a la direccion de avance (V2) de los mismos desde la
posicion retraida de los mismos a la posicién avanzada de los mismos de modo que puedan hacer tope con las
hojas (F) y empujar a las hojas (F) al interior de los envases (A) y, sucesivamente, son forzados a realizar una
traslacion inversa sobre los elementos de soporte (23) respectivos, de modo que los segundos elementos
empujadores (21), durante el avance de los mismos a lo largo de la segunda rama de transporte recta (20), sean
forzados a trasladarse en una direccion opuesta desde la posicion avanzada a la posicién retraida inicial de modo
que se extraigan de los envases (A).

3. El aparato de la reivindicacion 2, caracterizado por gue comprende medios sensores para la deteccion de la
presencia de productos (B) sobre el primer transportador (T1), una presencia de envases (A) relacionados sobre el
segundo transportador (T2) enfrentados a los productos (B) y una presencia de hojas (F) correspondientes
interpuestas entre los productos (B) respectivos y los envases (A) relacionados, por que comprende un primer
dispositivo de conmutacién (5) predispuesto y asociado al primer érgano transportador (1) en una posicién aguas
arriba de la rama de transporte recta (10) relacionada y que puede activarse de modo que haga tope con los rodillos
(31) de los carritos (14) que soportan los primeros elementos empujadores (11) de tal manera que desvien los
rodillos (31) o bien hacia la primera trayectoria de deslizamiento (15) de las primeras guias de leva (15, 16) de los
primeros medios de movimiento (3), cuando los medios sensores detectan una no presencia de un producto y/o una
hoja relacionada y/o un envase correspondiente, de modo que el elemento empujador de los primeros elementos
empujadores (11), que estaba destinado a empujar el producto faltante o el producto asociado a una hoja y/o envase
faltantes, sea forzado a permanecer en la posicién retraida durante el avance del mismo a lo largo de la rama de
transporte recta (10) del primer 6rgano transportador (1), o bien hacia la segunda trayectoria de deslizamiento (16)
de las levas de guia (15, 16) cuando los medios sensores detectan la presencia correcta de un producto, del envase
relacionado y de la hoja correspondiente, de modo que el elemento empujador de los primeros elementos
empujadores (11) destinado a empujar el producto dentro del envase relacionado es forzado a trasladarse
transversalmente a la direccién de avance (V1) del mismo durante el avance del mismo a lo largo de la rama de
transporte recta (10) del primer érgano transportador (1) hacia la posicion de avance del mismo de modo que
empuje al producto al interior del envase, y por que comprende un segundo dispositivo de conmutacion (6)
predispuesto y asociado al segundo érgano transportador (2) en una posicién aguas arriba de la rama de transporte
recta (20) relacionada y que puede activarse de modo que haga tope con los rodillos (41) de los carritos (24) que
soportan los segundos elementos empujadores (21) de tal manera que desvien los rodillos (41) o bien hacia la
primera trayectoria deslizante (25) de las levas de guia (25, 26) de los segundos medios de movimiento (4), cuando
los medios sensores detectan una no presencia de un producto y/o una hoja relacionada y/o un envase
correspondiente, de modo que el elemento empujador de los segundos elementos empujadores (21), que estaba
destinado a empujar la hoja faltante o la hoja asociada a un producto faltante y/o envase, sea forzado a permanecer
en la posicion retraida durante el avance del mismo a lo largo de la rama de transporte recta (20) del segundo
organo transportador (2), o bien hacia la segunda trayectoria (26) de las levas de guia (25, 26), cuando los medios
sensores detectan la presencia correcta de un producto, del envase relacionado y de la hoja correspondiente, de
modo que el elemento empujador de los segundos elementos empujadores (21) destinado a empujar la hoja al
interior del envase relacionado, sea forzado a trasladarse transversalmente a la direccién de avance (20) del mismo
durante el avance a lo largo de la rama de transporte recta (20) del segundo 6rgano transportador (2) hacia la
posicion avanzada para empujar la hoja al interior del envase.

4. El aparato de cualquiera de las reivindicaciones precedentes, caracterizado por que el segundo 6rgano
transportador (2) y el primer é6rgano transportador (1) se predisponen y montan sobre el mismo bastidor (7)
posicionados en un flanco del transportador (T1) de los productos (B), y por que el segundo 6rgano transportador
(2) se monta sobre el bastidor (7) de tal manera que sea trasladable y movible verticalmente por encima del primer
organo transportador (1) de modo que regule y varie la distancia entre la rama de transporte recta (20) relacionada y
la rama de transporte recta (10) subyacente del primer 6rgano transportador (1), de modo que sea capaz de variar
verticalmente y ajustar la distancia entre los segundos elementos empujadores (21) y los primeros elementos
empujadores (11) cuando siguen las ramas transportadoras de transporte (10, 20) relacionadas del primer érgano
transportador (1) y del segundo érgano transportador (2) respectivos.
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