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@Resumen:

Instalacion lineal para deshojado de plantas tipo
hortaliza tales como lechugas con eliminacion del
troncho/tallo de dichas hortalizas, incluyendo dicha
instalacion (1), un moédulo de alineacion (2) para
alinear y desplazar las plantas a deshojar (PL) en un
primer sentido de avance (SA1l); una segunda cinta
transportadora sinfin (3) con cazoletas receptoras (30)
para depdsito y colocacién de la planta a deshojar
(PL) con la parte inferior del troncho/tallo (T)
generalmente dirigida hacia arriba, desplazandose las
cazoletas receptoras en un segundo sentido de
avance (SA2) que es continuacion del primer sentido
de avance; una primera cabina de vision artificial (4)
con medios (40) para adquisicion de imagenes de la
respectiva planta a deshojar depositada sobre una
respectiva cazoleta receptora; medios para
procesamiento de datos (5), que utiliza imagenes
adquiridas por medios de adquisicidon de imagenes
(40) de las plantas a deshojar; al menos un robot (6)
adaptado para capturar una respectiva planta a
deshojar (PL) desde una respectiva cazoleta
receptora (30) y adaptado para trasladar la planta
capturada hasta una posicion de corte (POC); al
menos un dispositivo de corte (7) para cortar una
porcién inferior de una respectiva planta a deshojar
capturada; una tercera cinta transportadora sinfin (8)
para depositar y desplazar la planta a deshojar ya
cortada inferiormente (PLCI) en un tercer sentido de
avance (SA3) paralelo al segundo sentido de avance
(SA2); una segunda cabina de vision artificial (9) que
comprende segundos medios de adquisicion de
imagenes (90), a utilizar por los medios de
procesamiento (5) para calcular un respectivo
didmetro (DTC) del troncho/tallo (T) de cada planta a
deshojar ya cortada inferiormente depositada en
dicha tercera cinta transportadora (8); al menos un
maédulo de troquelado (10) para cortar el troncho/tallo
(T) de cada respectiva planta a deshojar ya cortada
depositada en la tercera cinta transportadora sinfin
(8); un sistema de extraccion (11) conectado al de
troquelado (10) para evacuar un respectivo
troncho/tallo (T) cortado; y una cuarta cinta
transportadora (12) para salida de hojas cortadas que
discurre por debajo y a lo largo de la segunda (3) y de
la tercera (8) cintas transportadoras para la recogida
de hojas cortadas/desprendidas de las plantas a
deshojar/plantas a deshojar ya cortadas.
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DESCRIPCION

Instalacién lineal para deshojado de plantas tipo hortaliza tales como lechugas con
eliminacién del troncho/tallo de dichas plantas.

Ambito y técnica anterior

La presente invencion se refiere al procesamiento automatizado de plantas tipo hortaliza
tales como lechugas y similares con la finalidad de deshojarlas y eliminar la totalidad de su
troncho/tallo central para obtener como producto resultante de dicho proceso solamente las
hojas cortadas.

A través del documento ES 2238149, se divulga una maquina para cortar productos
hortofruticolas con dos carros dispuestos en angulo recto con movimientos de vaivén y
ambos disponen un soporte para un producto, tal como una sandia, una col, una lechuga o
productos voluminosos similares que se venden envasados por cuartos. Estan previstas dos
sierras lineales cada una asociada a un carro; y el producto a cortar se dispone centrado
bajo una luz orientadora de su centro, y el primer carro se desplaza hasta el angulo; en el
angulo se produce una transferencia basada en la recogida por un dispositivo receptor que
lo entrega al otro carro, en cuyo retorno se produce el segundo corte.

Por medio de documento ES 2237330, se conoce un dispositivo para envasado de lechugas
o productos similares, preferentemente lechugas o cogollos de lechugas, mediante este
dispositivo se somete a la lechuga a un proceso de selecciéon de tamarnos o calibres, al corte
del pedunculo o tallo y eliminacion de las hojas externas, no aprovechables, y por ultimo
efectuar un posicionamiento de la lechuga/cogollo en un envase o bandeja. El dispositivo
incluye una primera estacion de carga y cuenta con medios de pesado en una cinta de
transporte, efectuandose una lectura de datos mediante un sistema de visién artificial,
siendo entonces la lechuga, tomada por un robot que la introduce en una estacion de corte
donde se elimina el tronco de la lechuga y se sueltan las hojas externas tras depositarla en
una tolva de alimentacion de un cilindro de volteo. Mediante dos cintas de transporte
dispuestas en “V”, avanzan los cogollos hacia una segunda estacion robotizada dotada de
otro sistema de vision artificial y cuyo robot recoge el producto y lo sitia en un envase o
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bandeja. Los productos de desecho o desperdicios (hojas, troncos o tallos, etc.) caen a una
canaleta de recogida.

En este dispositivo como se ha explicado anteriormente tiene por objetivo “limpiar” una
lechuga para proporcionar finalmente un cogollo; aqui el troncho/tallo se corta
transversalmente y los primeros medios de vision artificial proporcionan datos para transmitir
a los robots y transportar las lechugas hasta una estacion de corte. La segunda estacién
tiene un sistema de vision artificial adicional que se emplea para colocar el cogollo o lechuga

ya limpia en un envase.

En problema técnico planteado reside en la obtencidn de las hojas sueltas y desprovistas en
la mayor medida posible de su troncho a tallo central y los dispositivos de la técnica anterior
no son aplicables para su resolucién de modo que persiste la necesidad técnica de
proporcionar una instalacion que permita el deshojado de una planta tipo hortaliza tal como

una lechuga con eliminacién de su troncho/tallo central.

Objeto de la invencion

Partiendo del estado de la técnica precedentemente descrito, la invencion tiene por objetivo
el desarrollo de una instalacién del tipo indicado en un principio que permita solucionar el
problema técnico planteado, es decir proporcionar la mayor cantidad de hojas cortadas y
con el menor residuo posible de su troncho/tallo.

La invencion parte de la idea que en una hortaliza tipo lechuga que la mayor parte del
troncho/tallo se encuentra en su parte inferior o 1o que es lo mismo la mayor parte de las
hojas se encuentra en la parte superior de la planta, de modo que en una primera fase se
procede al corte de la parte superior de la planta y en una fase posterior, con la planta ya

cortada eliminar el troncho/tallo de la misma.

Para una mejor compresion de lo siguiente debe entenderse que como es aqui utilizado, el
término planta a deshojar ya cortada inferiormente significa que la planta a deshojar es
cortada por su parte superior dirigida hacia abajo cuanto se coloca en la instalacién.

Este objetivo se alcanza a través de una instalacién con las caracteristicas indicadas en la
reivindicacion principal 1. Otras caracteristicas y ventajas de la invencion resultaran de las

reivindicaciones dependientes.
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Segun la invencién se proporciona una instalacion que incluye:

- un médulo de alineacién que comprende una tolva a partir de la cual se descargan plantas
a deshojar y al menos una primera cinta alineadora sinfin para recoger las plantas a
deshojar descargadas desde la tolva, desplazandolas y alineandolas en un primer sentido
de avance de dicha primera cinta alineadora sinfin;

- una segunda cinta transportadora sinfin con una pluralidad de cazoletas receptoras para
depdsito y colocaciéon de la planta a deshojar con la parte inferior del troncho/tallo
generalmente dirigida hacia arriba, es decir con la parte superior de la planta dirigida hacia
abajo, desplazandose las cazoletas receptoras en un segundo sentido de avance que es
paralelo a dicho primer sentido de avance;

- una primera cabina de vision artificial a través de la que discurre dicha segunda cinta
transportadora que comprende primeros medios para adquisicion de imagenes de la
respectiva planta a deshojar depositada sobre una respectiva cazoleta receptora,

- unos medios para procesamiento de datos, adaptados para utilizar las imagenes
adquiridas por medios de adquisicion de imagenes y a partir de dichas imagenes determinar
parametros de posicion de la respectiva de la planta a deshojar dentro de la respectiva
cazoleta receptora de la segunda cinta transportadora;

- al menos un robot con un brazo de recogida, adaptado para capturar una respectiva planta
a deshojar desde una respectiva cazoleta receptora de la segunda cinta transportadora,
utilizando para ello dichos parametros de posicién de la respectiva planta a deshojar y
también adaptado para trasladar la respectiva planta captura hasta una posicién de corte;

- al menos un dispositivo de corte para cortar una porcion dirigida hacia abajo de una
respectiva planta a deshojar capturada por un respectivo brazo de recogida operativamente
situado en la antedicha posicion de corte;

- una tercera cinta transportadora sinfin para depositar la planta a deshojar ya cortada
inferiormente mediante el brazo de captura del, al menos un, primer robot, incluyendo aun
dicha planta a deshojar ya cortada inferiormente una parte esencial de su troncho/tallo y
colocado dicho troncho/tallo orientado esencialmente vertical, y para desplazar dicha planta
a deshojar ya cortada inferiormente en un tercer sentido de avance que es paralelo al
segundo sentido de avance de la segunda cinta transportadora;

- una segunda cabina de visién artificial a través de la que discurre la tercera cinta
transportadora sin fin que comprende segundos medios de adquisicion de imagenes, siendo
utilizadas dichas imagenes por los citados medios de procesamiento para calcular un
respectivo didmetro del troncho/tallo de cada respectiva planta a deshojar ya cortada

inferiormente depositada en dicha tercera cinta transportadora;
4
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- al menos un modulo de troquelado con dos o mas dispositivos de troquel de diferentes
diametros de troquelado para cortar el troncho/tallo de cada respectiva planta a deshojar ya
cortada inferiormente depositada en la tercera cinta transportadora sinfin, estando adaptado
dicho, al menos un, médulo de troquelado para desplazar los dispositivos de troquel
transversalmente al tercer sentido de avance de dicha tercera cinta transportadora
posicionando dichos dispositivos de troquel por encima de una respectiva planta a deshojar
cortada inferiormente y para seleccionar uno de dichos dispositivos de troquel cilindricos
cuyo diametro de troquelado se ajuste mas al diametro del trocho/tallo de la respectiva
planta, calculado por los medios de procesamiento a partir de las imagenes captadas por los
citados segundos medios de adquisicion de imagenes de la segunda cabina de vision
artificial y estando también adaptado dicho, al menos un, médulo de troquelado para
accionar un respectivo dispositivo de troquel para llevar a cabo el troquelado del
troncho/tallo de la respectiva planta a deshojar cortada inferiormente;

- un sistema de extraccion accionado neumaticamente que esta conectado a cada
dispositivo de troquel cilindrico del, al menos un, modulo de de troquelado para evacuar un
respectivo troncho/tallo cortado; y

- una cuarta cinta transportadora para salida de hojas cortadas que discurre por debajo y a
lo largo de la segunda y de la tercera cintas transportadoras para la recogida de las hojas
cortadas/desprendidas de las plantas a deshojar /plantas a deshojar ya cortadas.

De acuerdo con una caracteristica adicional y con la finalidad de conseguir una mejor
ordenacion de las plantas a cortar la, al menos una, primera cinta alineadora del médulo de
alineacion esta constituida por tres tramos de cinta alineadora que estan mutua y

sucesivamente desplazados en sentido vertical.

Conforme con una caracteristica adicional de la invencidn para un correcto posicionamiento
de la planta a cortar la segunda cinta transportadora sinfin consta de una pluralidad de
parejas de cazoletas receptoras, estando las cazoletas receptoras de cada pareja
dispuestas contiguas transversalmente al segundo sentido de avance de dicha segunda
cinta transportadora.

De acuerdo con otra caracteristica adicional de la invencion, resulta conveniente que los
primeros medios de adquisicién de imagenes de la primera cabina de visién consten de un
primer grupo de camaras, con al menos, tres camaras dispuestas formando respectivas
primeras parejas de visidn estereoscopica y un segundo grupo de camaras con al menos

tres camaras dispuestas formando respectivas segundas parejas de visidn estereoscépica,
5
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donde el primer grupo de cadmaras esta enfocado para captar imagenes de una respectiva
planta a deshojar depositada en una respectiva cazoleta receptora de cada pareja de
cazoletas mientras que el segundo grupo de camaras esta enfocado para captar imagenes
de una respectiva planta a deshojar depositada en la otra cazoleta receptora de la pareja de
cazoletas receptoras.

Segun otra caracteristica adicional de la invenciéon se proporciona una ventaja cuando los
parametros de posicion de la planta a deshojar sobre la correspondiente cazoleta receptora,
obtenidos por los medios de procesamiento a partir de las imagenes adquiridas/captadas
por los primeros medios de adquisicion de imagenes, incluyen:

- un angulo de orientacion horizontal que forma el cuerpo de la planta a deshojar respecto
del sentido de avance de la segunda cinta transportadora;

- un angulo de orientacién vertical formado respecto de la vertical por una linea que une la
parte superior del troncho/tallo de planta a deshojar y un centro medido de dicha planta a
deshojar; y

- las coordenadas del centro medido de la planta a deshojar respecto de un origen de
coordenadas situado en el centro de la respectiva cazoleta receptora.

Conforme a otra caracteristica adicional de la invencién resulta ventajoso en cuanto hace
referencia al funcionamiento mas eficaz de la instalacion cuando estan previstos al menos
tres robots cada uno con un brazo de recogida adaptado para capturar una respectiva planta
a deshojar desde una respectiva cazoleta receptora de la segunda cinta transportadora,
utilizando para ello dichos parametros de posicion de la respectiva planta a deshojar y
trasladar la respectiva planta captura hasta una respectiva posicion de corte, donde dichos
tres robots estdn comunicados entre si para su funcionamiento coordinado durante la
captura de la respectiva planta a deshojar, el trasladado de la respectiva planta capturada
hasta una respectiva posicién de corte y el depésito de la planta ya cortada inferiormente
sobre la tercera cinta transportadora sinfin.

De acuerdo con una caracteristica adicional de la invencion es ventajoso que cada brazo de
recogida tenga una pinza de captura que consta de garras prensoras accionadas para
cierre/apertura por medio de respectivo cilindro neumatico/hidraulico de accionamiento
montado en el brazo de recogida y donde el nimero y configuracion de las garras prensoras
se eligen en funcién del tipos de planta a deshojar.
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Segun otra caracteristica adicional resulta ventajoso disponer tres dispositivos de corte cada
uno operativamente dispuesto en una respectiva posicién de corte y cada uno de cuyos
dispositivos de corte consta de una pareja de discos de corte dispuestos giratorios ocupando
un plano esencialmente perpendicular con la vertical, es decir esencialmente
perpendiculares al troncho/tallo de la planta y estando dichos discos de corte desplazados
verticalmente en una distancia que puede ajustarse.

De acuerdo con otra caracteristica adicional de la invencién resulta ventajoso que los robots
estén adaptados para depositar la planta a deshojar ya cortada inferiormente de manera
alternada sobre una parte derecha y sobre una parte izquierda de dicha segunda cinta
transportadora sinfin vistas en el tercer sentido de avance de dicha tercera cinta.

También de acuerdo con otra caracteristica adicional de la invencion resulta ventajoso
cuando los segundos medios de adquisicion de imagenes constan de, al menos, dos
camaras respectivamente enfocadas para capturar imagenes de las plantas ya cortadas por
su parte inferior depositadas en cada una de las partes derecha e izquierda de la tercera
cinta transportadora.

Aun de acuerdo con otra caracteristica adicional de la invencién ventajosamente estan
previstos dos moédulos de troquelado cada uno con al menos dos dispositivo de troquel de
diferente didmetro/calibre, estando uno de los mdédulos de troquelado dispuesto
operativamente sobre la parte derecha de la segunda cinta transportadora, mientras que el
otro médulo de troquelado esta dispuesto operativamente sobre la parte izquierda de dicha
tercera cinta transportadora para troquelar el troncho/tallo de la respectiva planta ya cortada
inferiormente colocada a derecha e izquierda en el tercer sentido de avance de la tercera
cinta transportadora.

Segun una caracteristica adicional de la invencién resulta una ventaja cuando cada modulo
de troquelado esta formado por:

- un puente que se extiende transversalmente por encima de la citada segunda cinta
transportadora;

- una guia montada sobre dicho puente;

- un carro portante de los, al menos dos dispositivos de troquel, cuyo carro esta adaptado
para desplazarse sobre dicha guia y donde cada dispositivo de troquel esta adaptado para
accionarse separadamente en un movimiento vertical de troquelado mediante un respectivo

primer cilindro hidraulico/neumatico;
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- unos medios de accionamiento para desplazar el carro a lo largo de la guia, incluyendo
dichos medios de accionamiento un servomotor, una pareja de poleas y una correa dentada;
- cada dispositivo de troquel, estd montado sobre una placa porta-troquel accionada por el
mencionado cilindro hidraulico/neumatico respectivo y comprende un cilindro de troquelado
y medios de sujecion para sujetar la planta a deshojar ya cortada inferiormente, mientras
que el dispositivo de troquel desciende para efectuar el correspondiente corte de su
troncho/tallo; y contando los medios de sujecion de:

- un anillo de soporte fijado a la placa porta-troquel;

- unas patas radiales que se extienden radialmente hacia abajo y hacia fuera desde el anillo
de soporte; y

- una placa de sujecion desplazable verticalmente mediante respectivo cilindros
hidraulicos/neumaticos, operativamente montados sobre las citadas patas radiales.

También de acuerdo con una caracteristica adicional de la invencion, es ventajoso que el
sistema de extraccion del troncho/tallo troquelado conste de una respectiva tuberia para
conectar a un respectivo cilindro de troquelado y un elemento de succion que aplica una
presibn negativa a la respectiva tuberia para asi arrastrar el respectivo troncho/tallo
troquelado.

Aun de acuerdo con otra caracteristica adicional de la invencion resulta una configuracién
ventajosa cuando esta prevista un estructura de soporte con unas escaleras, unas puertas y
plataformas de soporte para montaje de la segunda cinta transportadora la primera cabina
de vision, el al menos un robot, el al menos un dispositivo de corte, la segunda cinta
transportadora, la segunda cabina de vision artificial, el al menos un modulo de troquelado,
el sistema de extraccion y la cuarta cinta transportadora de salida de las hojas.

Constituye aun otro objetivo de la invencion, conforma a la reivindicacién independiente de
procedimiento, un procedimiento para deshojado de plantas tipo hortaliza tales como
lechugas con eliminacion del troncho/tallo de dichas hortalizas llevado a cabo por medio de
la instalacion segun la invencion que comprende las siguientes etapas:

- suministrar y alinear formando, al menos una fila, una pluralidad de plantas a deshojar
desplazandolas segun un primer sentido de avance;

- depositar una respectiva planta a deshojar sobre una segunda cinta transportadora sinfin y
colocar dicha la planta a deshojar con la parte inferior del troncho/tallo generalmente dirigida
hacia arriba, es decir con parte superior de la planta a deshojar dirigida hacia abajo,
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- desplazar una respectiva planta a deshojar en un segundo sentido de avance de dicha
segunda cinta transportadora a través de una primera cabina de visién artificial para
adquisicion de imagenes de una respectiva planta a deshojar,

- procesar las imagenes adquiridas de una respectiva planta a deshojar para calcular
parametros de posicion de la respectiva de la planta a deshojar (PL) sobre la segunda cinta
transportadora;

- capturar una respectiva planta a deshojar desde la segunda cinta transportadora, utilizando
para ello los antedichos parametros de posicion de la respectiva planta a deshojar;

- trasladar la respectiva planta a deshojar capturada hasta una posicion de corte;

- cortar la respectiva planta capturada por su parte inferior para obtener una planta a
deshojar ya cortada inferiormente;

- depositar la respectiva planta a deshojar ya cortada inferiormente, pero que incluye aun
una parte esencial de su troncho/tallo, sobre una tercera cinta transportadora sinfin con su
troncho/tallo orientado esencialmente vertical;

- desplazar una respectiva planta a deshojar ya cortada inferiormente en el tercer sentido de
avance de dicha segunda cinta transportadora a través de segunda cabina de visién artificial
para adquirir imagenes de dicha planta ya cortada;

- procesar las imagenes de dicha planta a deshojar ya cortada para calcular un respectivo
diametro del troncho/tallo de cada respectiva planta ya cortada inferiormente;

- desplazar un respectivo médulo de troquelado transversalmente al tercer sentido de
avance de la tercera cinta transportadora,

- seleccién de entre al menos dos cilindros de troquelado de diferente didametro del
dispositivo de troquelado del dispositivo de troquel, aquel cuyo diametro de troquelado se
ajuste mas al diametro del trocho/tallo de la respectiva planta calculado a partir del
procesamiento de las imagenes captadas de las plantas a deshojar ya cortadas
inferiormente colocadas sobre la tercera cinta transportadora sinfin;

- troquelado del troncho/tallo de cada respectiva planta a deshojar ya cortada depositada en
la tercera cinta transportadora sinfin, con el cilindro de troquelado del dispositivo de troquel
seleccionado y sujetando la respectiva planta ya cortada inferiormente mientras desciende el
respectivo cilindro de troquelado;

- extraer el troncho/tallo cortado del respectivo cilindro de troquelado utilizado mediante
succién neumatica;

- coleccion de las hojas cortadas/desprendidas de las plantas a cortar/plantas ya cortadas a
lo largo de su recorrido por la segunda y tercera cinta transportadoras.

Breve descripcién de los dibujos
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Otras caracteristicas y ventajas de la invencidn resultaran mas claramente de la descripcién
que sigue realizada con la ayuda de los dibujos anexos, referidos a un ejemplo de ejecucién

no limitativo y en los que:
La figura 1 es una vista en planta superior de una instalacion lineal para deshojado de
plantas tipo hortaliza tales como lechugas con eliminacién del troncho/tallo de dichas

hortalizas.

La figura 2 muestra un detalle en perspectiva del médulo de alineacién de las plantas de la
instalacién de la figura 1.

La figura 3 muestra una vista en alzado posterior de la instalaciéon de la figura 1.

La figura 4 es una vista en perspectiva mostrando la segunda cinta transportadora.

La figura 5A muestra una vista en planta superior ilustrando un detalle de los medios de

adquisicién de imagen, de la primera camara de vision,

Las figuras 5B a 5D, ilustra respectivos esquemas del funcionamiento de los medios de
adquisicion de imagen de la figura 5A.

Las figuras 6A a 6C, muestran respectivos detalles en perspectiva de los robots y de los
dispositivos de corte de las plantas a deshojar.

La figura 7A, ilustra una primera realizacion de una pinza de captura para coger la planta a
deshojar.

La figura 7B, muestra una segunda realizacion de una pinza de captura para coger la planta a
deshojar.

La figura 8, ilustra muestra un detalle en perspectiva del dispositivo de corte de la instalacion de
la figura 1.

La figura 9, muestra una vista en perspectiva de la tercera cinta transportadora de la instalacién
segun la figura 1.

10
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La figura 10A ilustra una vista en perspectiva de la segunda camara de visién artificial
mostrando los correspondientes medios de adquisicion de imagen.

La figura 10B un esquema de funcionamiento de los medios de adquisicion de imagen de la
figura 10A.

Las figuras 11A y 11B muestra respectivos diagramas de bloque de los medios de tratamientos
de imagen de las imagenes adquiridas por los medios de adquisicion de imagen de la

instalacién conforme a la invencién.

Las figuras 12A a 12D, y 13 ilustran respectivas vistas de los sistemas de troquelado y de
extraccion del troncho/tallo de la plantas a deshojar.

La figura 14, muestra una vista en perspectiva de una cuarta cinta transportadora sinfin para
recogidas de las hojas cortadas/desprendidas de la planta a deshojar,

La figura 15, ilustra de manera esquematica una vista en perspectiva de una estructura para

soporte de una instalacion segun la figura 1.

Descripcion detallada de una realizacién preferida

Como se ilustra en las figuras, la instalacién para deshojado de plantas designada en
general con la referencia numérica (1), consta de un moédulo de alineacién (2) para alinear y
desplazar las plantas a deshojar (PL) en un primer sentido de avance (SA1); una segunda
cinta transportadora sinfin (3) con cazoletas receptoras (30) para depdsito y colocacion de la
planta a deshojar (PL) con la parte inferior del troncho/tallo (T) generalmente dirigida hacia
arriba, desplazandose las cazoletas receptoras en un segundo sentido de avance (SA2) que
es continuacion del primer sentido de avance; una primera cabina de visién artificial (4) con
medios (40) para adquisicion de imagenes de la respectiva planta a deshojar depositada
sobre una respectiva cazoleta receptora; unos medios para procesamiento de datos (5), que
utilizan imagenes adquiridas por primeros medios de adquisicion de imagenes (40) de las
plantas a deshojar para calcular unos parametros de posicion de la respectiva planta a
deshojar situada en una respectiva cazoleta (30) de dicha segunda cinta transportadora (3);
al menos un robot (6) adaptado para capturar una respectiva planta a deshojar (PL) desde
una respectiva cazoleta receptora (30) y también adaptado para trasladar la planta
capturada hasta una posicién de corte (POC); al menos un dispositivo de corte (7) para
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cortar una porcion inferior de una respectiva planta a deshojar capturada; una tercera cinta
transportadora sinfin (8) para depositar y desplazar la planta a deshojar ya cortada
inferiormente (PLCI) en un tercer sentido de avance (SA3) que es paralelo al segundo
sentido de avance (SA2); una segunda cabina de vision artificial (9) que comprende
segundos medios de adquisicidon de imagenes (90), a utilizar por los citados medios de
procesamiento (5) para calcular un respectivo diametro (DTC) del troncho/tallo (T) de cada
planta a deshojar ya cortada inferiormente depositada en dicha tercera cinta transportadora
(8); al menos un modulo de troquelado (10) para cortar el troncho/tallo (T) de cada
respectiva planta a deshojar ya cortada depositada en la tercera cinta transportadora sinfin
(8); un sistema de extraccién (11) conectado al de troquelado (10) para evacuar un
respectivo troncho/tallo (T) cortado; y una cuarta cinta transportadora (12) para salida de
hojas cortadas que discurre por debajo y a lo largo de la segunda (3) y de la tercera (8)
cintas transportadoras para la recogida de las hojas cortadas/desprendidas de las plantas a
deshojar /plantas a deshojar ya cortadas.

Como puede verse de manera especialmente clara en la figura 2, el médulo de alineacion
comprende una tolva (20) a partir de la que plantas a deshojar (PL) se descargan sobre la
primera cinta alineadora (21) y que segun la invencion estéd constituida por tres tramos de
cinta alineadora (210, 211, 212) mutua y sucesivamente desplazados en sentido vertical.

Como puede verse en la figura 4 de manera preferida la segunda cinta transportadora sinfin
(3) consta de una pluralidad de parejas de cazoletas receptoras (30-30), estando las
cazoletas receptoras (30) de cada pareja dispuestas contiguas transversalmente al segundo
sentido de avance (SA2) de dicha segunda cinta transportadora.

Como puede verse a través de las figuras 1, 3, 5A y 5B la citada segunda cinta
transportadora (30) discurre a través de la primera cabina de vision artificial (4) cuyos
primeros medios (40) de adquisicién de imagenes, permiten la adquisicion de imagenes de
la respectiva planta a deshojar (PL) depositada sobre una respectiva cazoleta receptora
(30).

Como puede verse a través de las figuras 5 A y 5B, estos primeros medios de adquisicion
de imagenes (40), constan de un primer grupo de camaras (41), con al menos, tres camaras
(410, 411, 412) dispuestas formando respectivas primeras parejas de vision estereoscépica
(410-411; 411-412; 412-410) y un segundo grupo de camaras (42) con al menos tres

camaras (420, 421, 422) dispuestas formando respectivas segundas parejas de visidon
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estereoscopica (420-421; 421-422; 422-420). Como puede verse mas claramente en el
esquema de la figura 5B el primer grupo de cédmaras (41) estd enfocado para captar
imagenes de una respectiva planta a deshojar (PL) depositada en una respectiva cazoleta
receptora (30) de cada pareja de cazoletas (30-30); mientras que el segundo grupo de
camaras esta enfocado para captar imagenes de una respectiva planta a deshojar
depositada la otra cazoleta receptora (30) de la pareja de cazoletas receptoras (30-30).

Haciendo ahora referencia adicional a las figuras 5C, 5D y 11, estan previstos unos medios
de procesamiento (5), por ejemplo un ordenador personal, que procesan las imagenes
adquiridas por los citados primeros medios de adquisicién (40) a fin de determinar
parametros de posicion (PaPo) de la respectiva de la planta a deshojar (PL) dentro de la
respectiva cazoleta receptora (30) de la segunda cinta transportadora (3). Conforme a la
invencion estos los parametros de posicion (PaPo), incluyen, al menos, un angulo de
orientacion horizontal (a) que forma el cuerpo de la planta a deshojar (PL) respecto del
sentido de avance (SA2) de la segunda cinta transportadora (2); un angulo de orientacién
vertical (b) formado respecto de la vertical por una linea (LCT) que une la parte superior del
troncho/tallo (T) de planta a deshojar (PL) y un centro medido (CM) de dicha planta a
deshojar; y las coordenadas (x, y, z) del centro medido (CM) de la planta a deshojar
respecto de un origen de coordenadas situado en el centro de la respectiva cazoleta
receptora (30).

Debe entenderse que el valor 0° de a se encuentra en direccion de avance y los valores de
180° y -180° apuntando hacia atras. El valor de a tiene ciertas limitaciones en algunos
angulos, para prevenir puntos de singularidades, que provocarian que el robot se parase.

El angulo b de inclinacion vertical, con 0° apuntando hacia arriba. Esto valores estan
limitados a 45°ya que no se quiere poner en peligro la integridad de las garras de los robots.
Los angulos y las coordenadas no son definitivos ya que la forma de la lechuga pude obligar
en recalcular tanto el punto de ataque del robot (coordenadas del centro de la lechuga)
como el angulo de ataque (angulo real del troncho).

Como puede verse en mayor detalle a través de las figuras 6A a 6C, estan previstos tres
robots (6-6-6) y tres dispositivos de corte (7-7-7), teniendo cada robot brazos de recogida
(60) con una pinza de captura (600) para capturar una respectiva planta a deshojar (PL) y
para trasladar dicha planta capturada hasta una posicion de corte (POC) en el que uno de
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los dispositivos de corte (7-7-7) corta una porcién inferior de una respectiva planta a
deshojar capturada.

Haciendo de nuevo referencia a la figura 11, los robots (6) son alimentados a través de las
flechas de flujo de la figura, por ejemplo lineas Ethernet IP, con los parametros de posicién
(PaPo) calculados por los medios de procesamiento (5) a partir de las imagenes captadas
en la primera cabina de vision (4).

Los tres robots (6) pueden configurarse en el segundo sentido de avance (SA2) de la
siguiente manera: el primer robot (6), que absorbe la mayor produccion, realiza la colocacién
de la planta a deshojar ya cortada inferiormente (PLCI) en la zona mas cercana de la tercera
cinta de transporte (8); el segundo robot (6), que recoge el producto que no haya cogido el
primer robots (6) realiza la colocacién de la planta a deshojar ya cortada inferiormente
(PLCI) en la zona mas alejada de la tercera cinta transportadora (8); y el tercer robot (6), que
recogera una respectiva planta a deshojar que no haya sido recogida por el primer o
segundo robots, dejaréa la planta a deshojar ya cortada inferiormente en el lugar donde exista
hueco, esto se determinara por gestion interna de los robots (6) tal y como es conocido por
los técnico (sistema trigger). Los robots que pueden ajustarse a las caracteristicas de la
instalacion se encuentran comercialmente disponibles bajo la denominaciéon Fanuc Arc Mate
100iC/10.

Como puede verse por las figuras 7A y 7B, cada pinza de captura (600) de los brazos de
recogida (60) consta de garras prensoras (601) accionadas para cierre/apertura por medio
de respectivo cilindro neumatico/hidraulico (602) de accionamiento montado en el brazo de
recogida donde el numero y configuracién de las garras prensoras (601) se eligen en funcion
del tipos de planta a deshojar (PL). Por ejemplo, las garras conforme a la figura 7A son
especialmente apropiadas para captura de lechugas tipo radicchio estan disefadas
adaptandose a la forma y dureza del producto, mientras que las mostradas en la figura 7B,
resulta ser mas adecuada para lechugas tipo iceberg con menor dureza. Con este disefo, al
realizar el cierre de la pinza se adapta perfectamente a la forma de la lechuga.

Con referencia a la figura 8, cada dispositivo de corte (7) consta de una pareja de discos de
corte (70, 70) dispuestos giratorios ocupando un plano esencialmente perpendicular con la
vertical, es decir esencialmente perpendiculares al troncho/tallo (T) de la planta (PL) y
estando dichos discos de corte desplazados verticalmente en una distancia (d) que puede

ajustarse.
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Como puede verse a través de la figura 9, esta prevista la tercera cinta transportadora (8)
consta de una parte derecha (80) y una parte izquierda (81), vistas en el tercer sentido de
avance de (SA3), para depositar las plantas a deshojar ya cortadas inferiormente (PLCI).
Como ya se explicé anteriormente, los robots (6) estdn adaptados para depositar la planta a
deshojar ya cortada inferiormente (PLCI) de manera alternada sobre una parte derecha (80)
y sobre una parte izquierda (81) de dicha tercera cinta transportadora sinfin (8).

Haciendo ahora referencia a las figuras 10A y 10B, puede verse que en la segunda cabina
de vision artificial (9), estan previstas al menos, dos camaras (900, 901) que constituyen los
segundos medios de adquisicién de imagenes (90), respectivamente enfocadas para
capturar imagenes de las plantas ya cortadas por su parte inferior (PLCI) depositadas en
cada una de las partes derecha e izquierda (80, 81) de la tercera cinta transportadora (8).
Como se muestra en la figura 11B, las imagenes captadas mediante las citadas camaras
son utilizadas, como se ha descrito anteriormente para calcular, mediante los medios de
procesamiento (5) un diametro de troncho/tallo(DTC) del troncho/tallo (T) de las plantas ya
cortadas inferiormente (PLCI), depositadas sobre la tercera cinta transportadora (8).

Como se muestra con mayor detalle en las figuras 12A a 12C, puede verse que estan
previstos dos mddulos de troquelado (10, 10) cada uno con al menos dos dispositivos de
troquel (100, 100) de diferente diametro/calibre, estando uno de los mddulos de troquelado
dispuesto operativamente sobre la parte derecha de la segunda cinta transportadora,
mientras que el otro médulo de troquelado esta dispuesto operativamente sobre la parte
izquierda de dicha tercera cinta transportadora (8) para troquelar el troncho/tallo (T) de la
respectiva planta ya cortada inferiormente (PLCI) colocada a derecha (80) e izquierda (81)
en el tercer sentido de avance (SA3) de la tercera cinta transportadora (8). Los dispositivos
de troquel (100) de cada modulo (10) tienen cilindros de troquelado (1001) de diferentes
diametros de troquelado (DTR) para cortar el troncho/tallo (T) de cada respectiva planta a
deshojar ya cortada inferiormente depositada en la tercera cinta transportadora sinfin (8).

Como se describird mas adelante, cada modulo de troquelado esta adaptado para desplazar
los dispositivos de troquel transversalmente al tercer sentido de avance (SA3) de dicha
tercera cinta transportadora, posicionando dichos dispositivos de troquel por encima de una
respectiva planta a deshojar cortada inferiormente (PCLI) y para seleccionar uno de dichos
cilindros de troquelado (10001), cuyo didmetro de troquelado (DTR) se ajuste mas al
diametro (DTC) del trocho/tallo (T) de la respectiva planta (PCLI), calculado por los medios

de procesamiento (4) a partir de las imagenes captadas por los citados medios de
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adquisicion de imagenes (90) de la segunda cabina de vision artificial (9) y estando también
adaptado dicho, al menos un, moédulo de troquelado (10) para accionar un respectivo
dispositivo de troquel (100) para llevar a cabo el troquelado del troncho/tallo de la respectiva
planta a deshojar cortada inferiormente.

Como puede verse con mayor detalle en la figura 12B cada mdédulo de troquelado (10) esta
formado por un puente (101) que se extiende transversalmente por encima de la citada
segunda cinta transportadora (8); una guia (102) montada sobre dicho puente; un carro
(103) portante de los, al menos dos dispositivos de troquel, (100, 100) cuyo carro esta
adaptado para desplazarse sobre dicha guia y donde cada dispositivo de troquel (100) esta
adaptado para accionarse separadamente en un movimiento vertical de troquelado mediante
un respectivo primer cilindro hidraulico/neumatico (104). Puede verse que adicionalmente
estan previstos unos medios de accionamiento (105) para desplazar el carro (103) a lo largo
de la guia (102), incluyendo dichos medios de accionamiento un servomotor (1050) una
pareja de poleas (1051) y una correa dentada (1052); y estando montado cada dispositivo
de troquel (100), sobre una placa porta-troquel (1000) accionada por el mencionado cilindro
hidraulico/neumatico (104) respectivo y comprende un cilindro de troquelado (1001) y
medios de sujecién (1002) para sujetar la planta a deshojar ya cortada inferiormente (PLCI)
y mientras que el dispositivo de troquel desciende para efectuar el correspondiente corte de
su tronchof/tallo (T).

Como puede verse con mayor detalle en la figura 12C, los medios de sujecion (1002)
constan de un anillo de soporte (10020) fijado a la placa porta-troquel (1000); unas patas
radiales (10021) que se extienden radialmente hacia abajo y hacia fuera desde el anillo de
soporte (10020); y una placa de sujecion (10022) desplazable verticalmente mediante
respectivos cilindros hidraulicos/neumaticos (10023), operativamente montados sobre las
citadas patas radiales (10021).

Conforme se muestra en el detalle de la figura 13 el sistema de extraccién (11) del
troncho/tallo troquelado consta de una respectiva tuberia (110) para conectar a un
respectivo cilindro de troquelado (1001) y un elemento de succion (111) que aplica una
presion negativa a la respectiva tuberia para asi arrastrar el respectivo troncho/tallo
troquelado.

Como se muestra en la figura 15 para el montaje de la instalacién (1) esta prevista una

estructura de soporte (13) con unas escaleras (130), unas puertas (131) y plataformas de
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soporte (132) para montaje de la segunda cinta transportadora (3) la primera cabina de
visién (4), el al menos un robot (6), el al menos un dispositivo de corte (7), la segunda cinta
transportadora (8), la segunda cabina de visién artificial (9), el al menos un modulo de
troquelado (10), el sistema de extraccién (11) y la cuarta cinta transportadora (12) de salida
de las hojas.

Como se ha explicado anteriormente el objetivo adicional de acuerdo con la invencién es un
procedimiento comprende las siguientes etapas:

- suministrar y alinear formando, al menos, una fila, una pluralidad de plantas a deshojar
(PL) desplazandolas segun un primer sentido de avance (SA1);

- depositar una respectiva planta a deshojar (PL) sobre una segunda cinta transportadora
sinfin (3) y colocar dicha la planta a deshojar con la parte inferior del troncho/tallo (T)
generalmente dirigida hacia arriba, es decir con la parte superior de la planta dirigida hacia
abajo,

- desplazar una respectiva planta a deshojar (PL) en un segundo sentido de avance (SA2)
de dicha segunda cinta transportadora (3) a través de una primera cabina de vision artificial
(3) para adquisicién de imagenes de dicha respectiva planta a deshojar,

- procesar las imagenes adquiridas de una respectiva planta a deshojar para calcular
parametros de posicion (PaPo) de la respectiva de la planta a deshojar (PL) sobre la
segunda cinta transportadora (3);

- capturar una respectiva planta a deshojar (PL) desde la segunda cinta transportadora (3),
utilizando para ello los antedichos parametros de posicién (PaPo) de la respectiva planta a
deshojar (PL);

- trasladar la respectiva planta a deshojar capturada hasta una posicion de corte (POC);

- cortar la respectiva planta a capturada por su parte inferior para obtener una planta a
deshojar ya cortada inferiormente (PLCI);

- depositar la respectiva planta a deshojar ya cortada inferiormente (PLCI), pero que incluye
aun una parte esencial de su troncho/tallo (T), sobre una tercera cinta transportadora sinfin
(8) con su troncho/tallo (T) orientado esencialmente vertical;

- desplazar una respectiva planta a deshojar ya cortada inferiormente (PLCI) en el tercer
sentido de avance (SA3) de dicha segunda cinta transportadora (8) a través de segunda
cabina de vision artificial (90) para adquirir imagenes de dicha planta ya cortada (PLCI);

- procesar las imagenes de dicha planta a deshojar ya cortada (PLC) para calcular un
respectivo diametro (DTC) del troncho/tallo (T) de cada respectiva planta ya cortada (PLCI);

- desplazar un respectivo moédulo de troquel (10) transversalmente al tercer sentido de

avance (SA3) de la tercera cinta transportadora (8);
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- seleccién de entre al menos dos cilindricos de troquelado (1001) con diferentes didmetros
de troquelado (DTR), aquel cuyo didmetro de troquelado se ajuste méas al didametro (DTC)
del trocho/tallo (T) de la respectiva planta calculado a partir del procesamiento de las
imagenes captadas de las plantas a deshojar ya cortadas (PLCI) colocadas sobre la tercera
cinta transportadora sinfin (8);

- troquelado del troncho/tallo (T) de cada respectiva planta a deshojar ya cortada depositada
en la tercera cinta transportadora sinfin (8), con el cilindro de troquelado (1001) del
respectivo dispositivo de troquel (100) seleccionado y sujetar la respectiva planta ya cortada
inferiormente mientras desciende el respectivo cilindro de troquelado;

- extraer el troncho/tallo cortado del cilindro de troquelado (1001) utilizado;

- coleccion de las hojas cortadas/desprendidas de las plantas a cortar/plantas ya cortadas a
lo largo de su recorrido por la segunda y tercera cinta transportadoras.

Se apreciara por los expertos en la técnica que podrian realizarse cambios a la realizacion
descrita anteriormente sin apartarse del amplio concepto inventivo de la misma. Se
entiende, por lo tanto, que esta invencion no esta limitada a la realizacién particular descrita,
sino que se pretende cubrir las modificaciones dentro del alcance de la presente invencion
como se define en la presente descripcion.
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REIVINDICACIONES

1. Instalacion lineal para deshojado de plantas tipo hortaliza tales como lechugas con
eliminacion del troncho/tallo de dichas plantas, incluyendo dicha instalacién (1):

- un médulo de alineacion (2) que comprende una tolva (20) a partir de la cual se descargan
plantas a deshojar (PL) y al menos una primera cinta alineadora sinfin (21) para recoger las
plantas a deshojar (PL) descargadas desde la tolva, desplazandolas y alineandolas en un
primer sentido de avance (SA1) de dicha primera cinta alineadora sinfin;

- una segunda cinta transportadora sinfin (3) con una pluralidad de cazoletas receptora (30)
para depdsito y colocacién de la planta a deshojar (PL) con la parte inferior del troncho/tallo
(T) generalmente dirigida hacia arriba, es decir con la parte superior de la planta dirigida
hacia abajo, desplazandose las cazoletas receptoras en un segundo sentido de avance
(SA2) que continuacion del primer sentido de avance;

- una primera cabina de visién artificial (4) a través de la que discurre dicha segunda cinta
transportadora que comprende primeros medios (40) para adquisicién de imagenes de la
respectiva planta a deshojar depositada sobre una respectiva cazoleta receptora,

- unos medios para procesamiento de datos (5), adaptados para utilizar las imagenes
adquiridas por los primeros medios de adquisicién de imagenes (40) y a partir de dichas
imagenes determinar parametros de posicién (PaPo) de la respectiva de la planta a deshojar
(PL) dentro de la respectiva cazoleta receptora (30) de la segunda cinta transportadora (3);

- al menos un robot (6) con un brazo de recogida (60), adaptado para capturar una
respectiva planta a deshojar (PL) desde una respectiva cazoleta receptora (30) de la
segunda cinta transportadora (3), utilizando para ello dichos parametros de posicién (PaPo)
de la respectiva planta a deshojar (PL) y también adaptado para trasladar la respectiva
planta captura hasta una posicién de corte (POC);

- al menos un dispositivo de corte (7) para cortar una porcién dirigida hacia abajo de una
respectiva planta a deshojar capturada por un respectivo brazo de recogida (60)
operativamente situado en la antedicha posicion de corte (POC), para proporcionar una
planta a deshojar ya cortada inferiormente (PLCI);

- una tercera cinta transportadora sinfin (8) para depositar la planta a deshojar ya cortada
inferiormente (PLCI) mediante el brazo de captura (60) del, al menos un, primer robot (6),
incluyendo aun dicha planta a deshojar ya cortada inferiormente una parte esencial de su
troncho/tallo (T) y colocado dicho troncho/tallo orientado esencialmente vertical, y para
desplazar dicha planta a deshojar ya cortada inferiormente en un tercer sentido de avance
(SA3) que es paralelo al segundo sentido de avance (SA2) de la segunda cinta

transportadora;
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- una segunda cabina de visién artificial (9) a través de la que discurre la tercera cinta
transportadora sinfin (8) que comprende segundos medios de adquisicion de imagenes (90),
siendo utilizadas dichas imagenes por los citados medios de procesamiento (5) para calcular
un respectivo diametro (DTC) del troncho/tallo (T) de cada respectiva planta a deshojar ya
cortada inferiormente (PLCI) depositada en dicha tercera cinta transportadora (8);

- al menos un modulo de troquelado (10) con dos o mas dispositivos de troquel (100) de
diferentes diametros/calibres de troquelado (DTR) para cortar el troncho/tallo (T) de cada
respectiva planta a deshojar ya cortada depositada en la tercera cinta transportadora sinfin
(8), estando adaptado dicho, al menos un, modulo de troquelado para desplazar los
dispositivos de troquel transversalmente al tercer sentido de avance (SA3) de dicha tercera
cinta transportadora posicionando dichos dispositivos de troquel por encima de una
respectiva planta a deshojar cortada inferiormente (PCLI) y para seleccionar uno de dichos
dispositivos de troquel (100) cuyo diametro de troquelado (DTR) se ajuste mas al diametro
(DTC) del trocho/tallo (T) de la respectiva planta (PCLI), calculado por los medios de
procesamiento (4) a partir de las imagenes captadas por los citados medios de adquisicion
de imagenes (90) de la segunda cabina de vision artificial (9) y estando también adaptado
dicho, al menos un, médulo de troquelado para accionar un respectivo dispositivo de troquel
(100) para llevar a cabo el troquelado del troncho/tallo de la respectiva planta a deshojar
cortada inferiormente;

- un sistema de extraccion (11) accionado neumaticamente que estd conectado a cada
dispositivo de troquel (100) del, al menos un, mdédulo de de troquelado (10) para evacuar un
respectivo troncho/tallo (T) cortado;

- una cuarta cinta transportadora (12) para salida de hojas cortadas que discurre por debajo
y a lo largo de la segunda (3) y de la tercera (8) cintas transportadoras para la recogida de
las hojas cortadas/desprendidas de las plantas a deshojar /plantas a deshojar ya cortadas.

2. Instalacion de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizada porque la, al menos una,
primera cinta alineadora (21) del médulo de alineacién (2) consta de al menos tres tramos
de cinta alineadora (210, 211, 212) mutua y sucesivamente desplazados en sentido vertical.

3. Instalacién de acuerdo con al menos una de las anteriores reivindicaciones,
caracterizada porque la segunda cinta transportadora sinfin (3) consta de una pluralidad de
parejas de cazoletas receptoras (30-30), estando las cazoletas receptoras (30) de cada
pareja dispuestas contiguas transversalmente al segundo sentido de avance (SA2) de dicha
segunda cinta transportadora.
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4. Instalacion de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones precedentes,
caracterizada porque los medios de adquisicidn de imagenes (40) la primera cabina de
visién artificial (4), constan de un primer grupo de camaras (41), con al menos, tres camaras
(410, 411, 412) dispuestas formando respectivas primeras parejas de vision estereoscépica
(410-411; 411-412; 412-410) y un segundo grupo de camaras (42) con al menos tres
camaras (420, 421, 422) dispuestas formando respectivas segundas parejas de vision
estereoscopica (420-421; 421-422; 422-420), donde el primer grupo de camaras (41) esta
enfocado para captar imagenes de una respectiva planta a deshojar depositada en una
respectiva cazoleta receptora (30) de cada pareja de cazoletas (30-30), mientras que el
segundo grupo de camaras esta enfocado para captar imagenes de una respectiva planta a
deshojar depositada la otra cazoleta receptora (30) de la pareja de cazoletas receptoras (30-
30).

5. Instalaciéon de acuerdo con al menos una de las anteriores reivindicaciones caracterizada
porque los parametros de posicion (PaPo) de la planta a deshojar (PL) sobre la
correspondiente cazoleta receptora (30), obtenidos por los medios de procesamiento (5) a
partir de las imagenes adquiridas/captadas por los primeros medios de adquisicién de
imagenes (40), incluyen:

- un angulo de orientacién horizontal (a) que forma el cuerpo de la planta a deshojar (PL)
respecto del sentido de avance (SA2) de la segunda cinta transportadora (2);

- un angulo de orientacién vertical (b) formado respecto de la vertical por una linea (LCT)
que une la parte superior del troncho/tallo (T) de planta a deshojar (PL) y un centro medido
(CM) de dicha planta a deshojar; y

- las coordenadas (X, y, z) del centro medido (CM) de la planta a deshojar respecto de un
origen de coordenadas situado en el centro de la respectiva cazoleta receptora (30).

6. Instalacion de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones precedentes,
caracterizada porque estan previstos al menos tres robots (6, 6, 6) cada uno con un brazo
de recogida (60, 60, 60) adaptado para capturar una respectiva planta a deshojar (PL) desde
una respectiva cazoleta receptora (30) de la segunda cinta transportadora (3), utilizando
para ello dichos parametros de posicion (PaPo) de la respectiva planta a deshojar (PL) y
trasladar la respectiva planta captura hasta una respectiva posicién de corte (POC), donde
dichos tres robots estan comunicados entre si para su funcionamiento coordinado durante la
captura de la respectiva planta a deshojar (PL), el trasladado de la respectiva planta
capturada hasta una respectiva posicién de corte (POC) y el depdsito de la planta ya cortada

inferiormente sobre la tercera cinta transportadora sinfin (8).
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7. Instalacion de acuerdo con al menos una de las anteriores reivindicaciones caracterizada
porque cada brazo de recogida (60) consta con una pinza de captura (600) que consta de
garras prensoras (601) accionadas para cierre/apertura por medio de respectivo cilindro
neumatico/hidraulico (602) de accionamiento montado en el brazo de recogida donde el
numero y configuracion de las garras prensoras (601) se eligen en funcién del tipos de
planta a deshojar (PL).

8. Instalacion de acuerdo con al menos una de las anteriores reivindicaciones caracterizada
porque estan previstos tres dispositivos de corte (7) cada uno operativamente dispuesto en
una respectiva posicion de corte (POC) y cada de cuyos dispositivos de corte (7) consta de
una pareja de discos de corte (70, 70) dispuestos giratorios ocupando un plano
esencialmente perpendicular con la vertical, es decir esencialmente perpendiculares al
troncho/tallo (T) de la planta (PL) y estando dichos discos de corte desplazados
verticalmente en una distancia (d) que puede ajustarse.

9. Instalacion de acuerdo al menos una de las anteriores reivindicaciones caracterizada
porque los robots (6) estdn adaptados para depositar la planta a deshojar ya cortada
inferiormente (PLCI) de manera alternada sobre una parte derecha (80) y sobre una parte
izquierda (81) de dicha segunda cinta transportadora sinfin (8) vistas en el tercer sentido de
avance (SAS3) de dicha tercera cinta.

10. Instalacién de acuerdo al menos una de las anteriores reivindicaciones caracterizada
porque los segundos medios de adquisicién de imagenes (90) constan de, al menos, dos
camaras (900, 901) respectivamente enfocadas para capturar imagenes de las plantas ya
cortadas por su parte inferior (PLCI) depositadas en cada una de las partes derecha e
izquierda (80, 81) de la tercera cinta transportadora (8).

11. Instalacién de acuerdo al menos una de las anteriores reivindicaciones caracterizada
porque estan previstos dos modulos de troquelado (10, 10) cada uno con, al menos, dos
dispositivo de troquel (100, 100) de diferente diametro/calibre, estando uno de los médulos
de troquelado dispuesto operativamente sobre la parte derecha de la segunda cinta
transportadora, mientras que el otro médulo de troquelado estd dispuesto operativamente
sobre la parte izquierda de dicha tercera cinta transportadora (8) para troquelar el
troncho/tallo (T) de la respectiva planta ya cortada inferiormente (PLCI) colocada a derecha
(80) e izquierda (81) en el tercer sentido de avance (SA3) de la tercera cinta transportadora

(8).
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12. Instalacibn de acuerdo con al menos una de las anteriores reivindicaciones
caracterizada porque cada mdédulo de troquelado (10) esta formado por:

- un puente (101) que se extiende transversalmente por encima de la citada segunda cinta
transportadora (8);

- una guia (102) montada sobre dicho puente;

- un carro (103) portante de los, al menos dos dispositivos de troquel, (100, 100) cuyo carro
esta adaptado para desplazarse sobre dicha guia y donde cada dispositivo de troquel (100)
esta adaptado para accionarse separadamente en un movimiento vertical de troquelado
mediante un respectivo primer cilindro hidraulico/neumatico (104);

- unos medios de accionamiento (105) para desplazar el carro (103) a lo largo de la guia
(102), incluyendo dichos medios de accionamiento un servomotor (1050) una pareja de
poleas (1051) y una correa dentada (1052); y

- cada dispositivo de troquel (100), estd montado sobre una placa porta-troquel (1000)
accionada por el mencionado cilindro hidrdulico/neumético (104) respectivo y comprende un
cilindro de troquelado (1001) y medios de sujecién (1002) para sujetar la planta a deshojar
ya cortada inferiormente (PLCI), mientras que el dispositivo de troquel desciende para
efectuar el correspondiente corte de su troncho/tallo (T).

13. Instalacion de acuerdo con la reivindicacién 13, caracterizada porque los medios de
sujecion (1002) constan de:

- un anillo de soporte (10020) fijado a la placa porta-troquel (1000);

- unas patas radiales (10021) que se extienden radialmente hacia abajo y hacia fuera desde
el anillo de soporte (10020); y

- una placa de sujecion (10022) desplazable verticalmente mediante respectivo cilindros
hidraulicos/neumaticos (10023), operativamente montados sobre las citadas patas radiales
(10021).

14. Instalacibn de acuerdo con al menos una de las anteriores reivindicaciones
caracterizada porque el sistema de extraccion (11) del troncho/tallo troquelado consta de
una respectiva tuberia (110) para conectar a un respectivo dispositivo de troquel (10) y un
elemento de succién (111) que aplica una presién negativa a la respectiva tuberia para asi
arrastrar el respectivo troncho/tallo troquelado.

15. Instalacion de acuerdo con al menos una de las anteriores reivindicaciones
caracterizada porque esta prevista un estructura de soporte (13) con unas escaleras (130),

unas puertas (131) y plataformas de soporte (132) para montaje de la segunda cinta
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transportadora (3) la primera cabina de vision (4), el al menos un robot (6), el al menos un
dispositivo de corte (7), la segunda cinta transportadora (8), la segunda cabina de visién
artificial (9), el al menos un médulo de troquelado (10), el sistema de extraccion (11) y la
cuarta cinta transportadora (12) de salida de las hojas.

16. Procedimiento para deshojado de plantas tipo hortaliza cates como lechugas con
eliminacién del troncho/tallo de dichas hortalizas llevado a cabo por medio de la instalacién
segun las anteriores reivindicaciones 1 a 16, caracterizada porque comprende las siguientes
etapas:

- suministrar y alinear formando, al menos una fila, una pluralidad de plantas a deshojar (PL)
desplazandolas segun un primer sentido de avance (SA1);

- depositar una respectiva planta a deshojar (PL) sobre una segunda cinta transportadora
sinfin (3) y colocar dicha la planta a deshojar con la parte inferior del troncho/tallo (T)
generalmente dirigida hacia arriba, es decir con la parte superior de la planta dirigida hacia
abajo,

- desplazar una respectiva planta a deshojar (PL) en un segundo sentido de avance (SA2)
de dicha segunda cinta transportadora (3) a través de una primera cabina de vision artificial
(3) para adquisicién de imagenes de una respectiva planta a deshojar,

- procesar las imagenes adquiridas de una respectiva planta a deshojar para calcular
parametros de posicion (PaPo) de la respectiva de la planta a deshojar (PL) sobre la
segunda cinta transportadora (3);

- capturar una respectiva planta a deshojar (PL) desde la segunda cinta transportadora (3),
utilizando para ello los antedichos parametros de posicién (PaPo) de la respectiva planta a
deshojar (PL);

- trasladar la respectiva planta a deshojar capturada hasta una posicion de corte (POC);

- cortar la respectiva planta a capturada por su parte inferior para obtener una planta a
deshojar ya cortada inferiormente (PLCI);

- depositar la respectiva planta a deshojar ya cortada inferiormente (PLCI), pero que incluye
aun una parte esencial de su troncho/tallo (T), sobre una tercera cinta transportadora sinfin
(8) con su troncho/tallo (T) orientado esencialmente vertical;

- desplazar una respectiva planta a deshojar ya cortada inferiormente (PLCI) en el tercer
sentido de avance (SA3) de dicha segunda cinta transportadora (8) a través de segunda
cabina de vision artificial (90) para adquirir imagenes de dicha planta ya cortada (PLCI);

- procesar las imagenes de dicha planta a deshojar ya cortada (PLC) para calcular un
respectivo diametro (DTC) del troncho/tallo (T) de cada respectiva planta ya cortada (PLCI);
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- desplazar un respectivo dispositivo de troquelado (100) de cada médulo de troquelado
transversalmente al tercer sentido de avance (SA3) de la tercera cinta transportadora (8);

- seleccion de entre al menos dos troqueles cilindros de troquelado (1001) con diferentes
diametros de troquelado (DTR), aquel cuyo diametro de troquelado se ajuste mas al
diametro (DTC) del trocho/tallo (T) de la respectiva planta calculado a partir del
procesamiento de las imagenes captadas de las plantas a deshojar ya cortadas (PLCI)
colocadas sobre la tercera cinta transportadora sinfin (8);

- troquelado del tronchof/tallo (T) de cada respectiva planta a deshojar ya cortada depositada
en la tercera cinta transportadora sinfin (8), con el cilindro de troquelado (1001) dispositivo
de troquel (100) seleccionado y sujetando la respectiva planta ya cortada inferiormente
mientras desciende el respectivo cilindro de troquelado;

- extraer el troncho/tallo cortado del cilindro de troquelado (1001) utilizado;

- coleccion de las hojas cortadas/desprendidas de las plantas a cortar/plantas ya cortadas a
lo largo de su recorrido por la segunda y tercera cinta transportadoras.
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