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ES 2673 998 T3

DESCRIPCION
Procedimiento y dispositivo para detectar la posicion de una cinta transportadora
Campo técnico

[0001] La presente invencion se refiere a un procedimiento y dispositivo para detectar la posicion de una cinta
transportadora. Mas particularmente, la invencién se refiere a un procedimiento y un dispositivo para detectar la
posicion de una cinta transportadora que soporta un material que va a ser sometido a un proceso.

Antecedentes de la técnica

[0002] Como se conoce, las cintas transportadoras, tales como por ejemplo cintas y similares, que soportan
material de forma que se mueva a lo largo de una superficie de trabajo, se han generalizado.

[0003] Usualmente, el movimiento de la cinta transportadora debe ser monitoreado cuidadosamente de forma
gue sea capaz de saber exactamente la posicién en la que esta la cinta transportadora, con el fin de ser capaz de
llevar a cabo los procedimientos deseados en el material que es transportado por la cinta transportadora.

[0004] Generalmente, los movimientos de la cinta transportadora no son llevados a cabo de una manera
controlada de forma precisa por los elementos de movimiento debido a razones de construccion, debido a
distorsiones causadas por la elasticidad de la cinta transportadora o por el desgaste progresivo de la misma, o
también debido al hecho de que el movimiento de la cinta transportadora se lleva a cabo manualmente en la mesa
de trabajo en direcciones libres.

[0005] Una solucion conocida que permite la deteccién precisa de la posicion de la cinta transportadora es
proporcionar en la cinta transportadora, tal como por ejemplo una cinta, una rejilla regular y predeterminar un
sistema de deteccidn Optica que hace posible detectar los desplazamientos de los elementos de la rejilla después de
cada movimiento, con respecto a la posicion esperada, que es indicado por los medios de movimiento. En otras
palabras, los medios de movimiento mueven en teoria la cinta por una posicion dada y los sistemas de deteccién,
mediante la deteccion de la rejilla definida en la cinta, pueden determinar si el movimiento indicado por los medios
de movimiento se ha producido de forma precisa o si el movimiento es diferente a su vez del deseado establecido
por los medios de movimiento.

[0006] El procedimiento citado mas arriba, no obstante, es costoso, dado que requiere gran precision en la
geometria de la rejilla definida en la cinta y es dificil de proporcionar y tiene una repetibilidad escasa en condiciones
de desgaste expuesto al que es sometida la cinta, ciertamente porque la rejilla tiende a experimentar deformaciones
que pueden dar lugar a lecturas erréneas.

Descripcion de la invencion

[0007] El objetivo de la presente invencion es proporcionar un procedimiento y un dispositivo para detectar la
posicion de una cinta transportadora que hace posible mantener bajo control precisamente, en cada instante, la
posicion de la cinta transportadora.

[0008] Dentro de este objetivo, un objeto de la presente invencidn es proporcionar un procedimiento y un
dispositivo para detectar la posicion de una cinta transportadora que se puede aplicar tanto en el caso de un
movimiento libre como en el caso de un movimiento controlado de la cinta transportadora.

[0009] Otro objeto de la presente invencién es proporcionar un procedimiento y un dispositivo para detectar la
posicion de una cinta transportadora que hace posible monitorizar sustancialmente de forma continua la posicién de
la cinta transportadora.

[0010] Otro objeto de la presente invencion es proporcionar un procedimiento y un dispositivo para detectar la
posicion de una cinta transportadora que son de alta fiabilidad, relativamente simples de proporcionar y a costes
competitivos.

[0011] Este objetivo y estos y otros objetos que se haran mas evidentes posteriormente son conseguidos por
un procedimiento para detectar la posicién de una cinta transportadora, caracterizada porque comprende las etapas
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de:

suministro en dicha cinta transportadora de un marcado irregular, constituido por marcas y similares que son
Opticamente detectables;

por medio de un dispositivo de vision, detectar porciones de dicho marcado en intervalos de tiempo predefinido;
comparaciéon de una deteccion llevada a cabo por dicho dispositivo de visién con una deteccién llevada a cabo
previamente, con el fin de determinar el alcance y la direccion de dicho movimiento.

Breve descripcion de los dibujos

[0012] Caracteristicas y ventajas adicionales de la invencién se volveran mas evidentes a partir de la
descripcion de las realizaciones preferidas, pero no exclusivas del procedimiento y del dispositivo segln la presente
invencion, ilustradas por medio de un ejemplo no limitativo en los dibujos adjuntos, en los que la Unica figura es una
vista en perspectiva esquematica del dispositivo segun la invencion para la implementacion del procedimiento segin
la invencion.

Formas de llevar a cabo la invencién

[0013] Con referencia a la figura, la cinta transportadora es designada por el numero de referencia 1 y esta
constituida, por ejemplo, por una cinta que esta adaptada para transportar un material que se va a procesar. La cinta
1 se proporciona de manera conveniente con una pluralidad de marcados de reconocimiento definidos por marcas
en la cinta. Las marcas de reconocimiento, designadas por el ndmero de referencia 2, estan dispuestas
secuencialmente a lo largo de la cinta, en una region de la cinta que no esta ocupada usualmente por el material que
se va a procesar.

[0014] Un sistema de vision, generalmente designado por el numero de referencia 3, esta dispuesto por
encima de la cinta 1, de forma que detecte el marcado definido en la cinta apropiada.

[0015] De manera conveniente, el marcado puede ser irregular, es decir, la distancia entre las marcas 2
puede no ser siempre la misma, y las marcas pueden ser diferentes todas una de otra o pueden repetirse sin tener
no obstante un indice regular de repeticion.

[0016] Segun una primera realizacién del procedimiento segun la invencién, con el fin de monitorizar los
movimientos de la cinta 1 correctamente, el alcance de cada movimiento tras cada deteccion por el sistema de vision
3 debe ser tal que contenga en el campo de visualizacion al menos una porcion reconocible del marcado de la cinta,
que habia sido detectado ya en la posicion anterior de la cinta, en la que se habia llevado a cabo la deteccion
anterior.

[0017] Si el movimiento de la cinta 1 esta bajo el control de los elementos de movimiento, en cada deteccion
Optica por el sistema de visiébn 3 ya existe una posicion esperada en la que la porcion reconocible detectada
(marcado) se deberia localizar antes y después del movimiento de la cinta.

[0018] En este caso, el marcado puede haber repetido porciones, siempre que exista, entre las porciones
repetidas, una distancia que es mayor que el error de deteccion maximo por el sistema de vision con respecto al
sistema de movimiento, de forma que sobre la base de la posicion esperada después del movimiento no pueda
existir duda en la identificacidn de las diversas porciones de marcado repetidas.

[0019] Si en su lugar el movimiento de la cinta 1 es libre o accionado de una forma insuficientemente precisa,
el marcado no puede tener porciones repetidas, a menos que existan a distancias que son superiores al alcance del
campo de visualizacion del sistema de vision 3.

[0020] Esto ocurre porque el sistema de vision 3 debe ser capaz de detectar un marcado y el siguiente y
puede, después de la siguiente deteccion, detectar de nuevo tal marcado y puede considerarlo como el mismo
detectado en la deteccién anterior.

[0021] Con el tipo de marcado descrito mas arriba, sin ninguna informacion en cuanto al alcance (y direccion)
del movimiento siempre y cuando el movimiento esté dentro de los limites descritos mas arriba y el marcado de la
cinta cumpla con lo que se ha especificado mas arriba, el sistema de vision indica con suficiente precision la posicion
exacta de la cinta 1.
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[0022] También es posible considerar la realizacion de detecciones 6pticas a un indice elevado, de forma que
se obtenga un tipo de video y un movimiento continuo de la cinta, pareciéndose de esta forma a un modo de
seguimiento del movimiento de la cinta 1.

[0023] En una segunda realizacion del procedimiento segun la invencién, el marcado constituido por las
marcas 2 en la cinta 1 pueden ser ya conocidas de antemano, ya sea debido a que se ha grabado de una manera
precisa y conocida o debido a que se ha fotografiado por completo o mediante la medicion de los puntos de
referencia o detectados de forma conveniente por el mismo sistema de visién segun la invencién en una etapa
preliminar del uso de la cinta, por medio del procedimiento segun la primera realizacién de la invencién, es decir,
mediante la composicion de varias imagenes sucesivas detectadas en las condiciones especificadas mas arriba.

[0024] En este caso, cada deteccién individual llevada a cabo por el sistema de visién 3 permite llevar a cabo
entonces una comparacion con la asignacion completa del marcado de la cinta 1, de forma que se reconozca
directamente la posicion de la cinta por medio de tal comparacion.

[0025] En este caso, no obstante, cada porcion de marcado de la cinta, legible por el campo de visualizacién
del sistema de vision 3, debe ser diferente de cualquier otro posible.

[0026] En este caso, las detecciones realizadas por el sistema de visién deben coincidir temporalmente con
las detecciones llevadas a cabo durante la etapa de “aprendizaje”, en la que la cinta es “asignada” en su totalidad.
[0027] En esta segunda realizacion, el movimiento de la cinta debe ser llevado a cabo de una manera

controlada, de forma que las detecciones llevadas a cabo por el sistema de visién puedan corresponder a las
llevadas a cabo por el mismo sistema de visién en la etapa de aprendizaje.

[0028] En la practica, se ha encontrado que el procedimiento y el dispositivo segun la invencion logran por
completo el objetivo y objetos destinados, dado que hacen posible detectar la posicién de una cinta transportadora
en la que el marcado de un elemento se puede llevar a cabo sin la precisién requerida en el caso de marcados del
tipo conocido y sobre todo sin el marcado que se ve afectado por el desgaste y por los esfuerzos a los que esta
sometida la cinta transportadora.

[0029] El procedimiento y el dispositivo concebidos de este modo son susceptibles de numerosas
modificaciones y variaciones, todas las cuales estan dentro del ambito de las reivindicaciones adjuntas; todos los
detalles pueden ser reemplazados ademas con otros elementos técnicamente equivalentes.

[0030] Las descripciones en la solicitud de patente italiana n. © MI2011A000562 a partir de las que esta
solicitud reivindica prioridad se incorporan en esta invencion a modo de referencia.

[0031] Donde las caracteristicas técnicas mencionadas en cualquier reivindicacion estan seguidas por signos
de referencia, estos signos de referencia han sido incluidos con el Ginico propésito de incrementar la inteligibilidad de
las reivindicaciones y, por consiguiente, tales signos de referencia no tienen ningin efecto de limitacién en la
interpretacion de cada elemento identificado a modo de ejemplo por tales signos de referencia.
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REIVINDICACIONES
1. Un procedimiento para detectar la posicién de una cinta transportadora, que comprende las etapas de:

suministro en dicha cinta transportadora (1) de un marcado irregular, constituido por marcas (2) que son detectables
Opticamente;

por medio de un dispositivo de vision (3) que esta configurado para detectar los marcados, deteccién de porciones
de dicho marcado (2) en intervalos de tiempo predefinido;

comparacion de una deteccion llevada a cabo por dicho dispositivo de vision (3) con una deteccion llevada a cabo
previamente, con el fin de determinar el alcance y la direcciéon del movimiento de la cinta transportadora.

2. El procedimiento segun la reivindicacién 1, caracterizado porque dicho marcado irregular (2)
comprende porciones de marcado repetidas en dicha cinta transportadora.

3. El procedimiento segun la reivindicacion 1, caracterizado porque dicho marcado irregular comprende
porciones repetidas a una distancia que no es mas corta que la extension del campo de visualizacion de dicho
sistema de vision.

4. El procedimiento segin una o mas de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque dicha
etapa de deteccién de porciones de dicho marcado (2) esta precedida por una etapa de deteccidon de todos los
marcados (2) con el fin de obtener una asignacion de dicho marcado.

5. El procedimiento segin una o mas de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque
comprende la etapa que consiste en la comparacion de dicha porcién de marcado detectada con dicha asignacién
completa del marcado (2) de la cinta transportadora (1).

6. Un sistema para detectar la posiciébn de una cinta transportadora, que comprende una cinta
transportadora (1) y un dispositivo de vision (3) dispuesto por encima de dicha cinta transportadora, en el que dicha
cinta transportadora comprende un marcado irregular constituido por marcas (2) que son detectables dpticamente en
su superficie superior;

donde el dispositivo de vision (3) esta configurado para detectar porciones del marcado (2) en intervalos de tiempo
predefinidos;

y donde el sistema esta configurado para comparar una deteccion llevada a cabo por el dispositivo de visién (3) con
una deteccion llevada a cabo previamente, con el fin de determinar el alcance y la direcciéon de dicho movimiento de
la cinta transportadora.

7. El sistema segun la reivindicacion 6, caracterizado porque dicho marcado irregular (2) comprende
porciones de marcado que se repiten a lo largo de dicha cinta transportadora.

8. El sistema segun la reivindicacion 6, caracterizado porque dicho marcado (2) comprende porciones
gue se repiten a lo largo de dicha cinta transportadora, dispuestas a una distancia que no es mas corta que la
extension del campo de visualizacion de dicho sistema de vision.

9. El sistema segun la reivindicacion 6, caracterizado porque dicho marcado (2) comprende
mutuamente diferentes porciones de marcado dispuestas a lo largo de dicha cinta transportadora.
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