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DESCRIPCION
Maquina de envoltura totalmente automatica en forma de M
Campo de la invencion
La presente invencién se refiere a una maquina de envoltura en forma de M.
Antecedentes

Las maquinas de envoltura son un tipo de equipos mecénicos en el campo de la maquinaria de embalaje. Se utiliza
para envolver materiales flexibles de embalaje en la superficie de los articulos, incluido un plato giratorio. Los
articulos se colocan en el plato giratorio para girar con él y, de este modo, los materiales flexibles de embalaje se
envuelven en su superficie.

La maquina de envoltura en forma de M es una maquina de envoltura especial, con una ranura en forma de M en el
plato giratorio, de modo que los brazos en forma de carretilla hidraulica pueden entrar en la ranura al transportar
articulos. El plato giratorio en forma de M no es capaz de resolver el problema de la envoltura mecanizada del
material flexible, y no es capaz de conseguir la sujecién del material flexible en el plato giratorio en forma de M
equipada con un dispositivo mecanico, controlar autométicamente el procedimiento de sujecion del material flexible y
mejorar la eficacia de funcionamiento. Una maquina de envoltura segun el predmbulo de la reivindicacion 1 se
conoce a partir del documento CN 202320826.

Resumen

Un problema técnico a resolver en la invencion es proporcionar una maquina de envoltura en forma de M capaz de
sujetar automaticamente el material flexible, proporcionar una condiciéon previa para la envoltura completamente
automatica del material flexible. Con este objetivo, la presente invencién adopta las siguientes soluciones técnicas:

Una méaquina de envoltura en forma de M, provista de una base, un plato giratorio en forma de M rotatorio y
un poste vertical, el poste vertical esta provisto de un dispositivo de elevacion del bastidor del material flexible
gue es accionado por un primer motor eléctrico, el bastidor del material flexible estd en un lado del poste
vertical; en el que,

La méaquina de envoltura en forma de M esta provista de un controlador principal;

La maquina de envoltura en forma de M estad provista ademas de un dispositivo de sujecion del material
flexible. El dispositivo de sujecion del material flexible se proporciona en un plato giratorio en forma de M, es
accionado por un segundo motor eléctrico y utiliza una bateria de almacenamiento como fuente de
alimentacion; también se proporciona un controlador secundario que controla el funcionamiento del segundo
motor eléctrico en el plato giratorio en forma de M, se encuentra en una conexion de comunicacion con el
controlador principal a través de datos inalambricos y es controlado por el controlador principal;

Una posicion de funcionamiento de sujecion del material flexible del dispositivo de sujecién del material
flexible esta delante de un poste vertical cuando el plato giratorio en forma de M gira el angulo de la posicion
original;

La maquina de envoltura en forma de M también esté provista de un dispositivo de conexion para cargar la
bateria de almacenamiento y que incluye una parte superior del plato giratorio y una parte exterior del plato
giratorio. La parte superior del plato giratorio esta montada en el plato giratorio en forma de M y el plato
giratorio en forma de M estd montada en la base al lado del plato giratorio en forma de M. Cuando el plato
giratorio en forma de M gira el &ngulo de una posicidn de carga, la parte superior del plato giratorio y la parte
exterior del plato giratorio del dispositivo de conexiéon de carga pueden conectarse eléctricamente. La parte
exterior del plato giratorio esta conectada a la fuente de alimentacion, y la parte superior del plato giratorio
transmite electricidad a la bateria de almacenamiento para su carga;

Un primer motor de accionamiento eléctrico y un motor de accionamiento eléctrico del plato giratorio en forma
de M también estan conectados con el controlador principal y estan controlados por el controlador principal.

A partir de las soluciones técnicas anteriores, la presente invencién emplea ademas las siguientes soluciones
técnicas:

La parte exterior del plato giratorio esta provista de un cilindro de accionamiento y un contacto de conexion. El
cilindro de accionamiento acciona el contacto de conexion para que se mueva adelante y atras hacia el miembro de
contacto de la parte superior del plato giratorio, y el funcionamiento del cilindro de accionamiento es controlado por
el controlador principal.
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La maquina de envoltura en forma de M esta provista de un dispositivo de elevacion del material flexible, que esta
dispuesto en la base delante del dispositivo de sujecion del material flexible. El dispositivo de elevacion del material
flexible esta provisto de un miembro de elevacién del material flexible que se puede subir y bajar, el miembro de
elevacion del material flexible se sube y se baja en el espacio entre el bastidor de elevacion del material flexible y el
plato giratorio en forma de M; el cilindro o motor de accionamiento eléctrico que acciona el miembro de elevacién del
material flexible para subirlo y bajarlo es controlado por el controlador principal; la maquina de envoltura en forma de
M esta provista de un dispositivo de corte del material flexible automatico que esta dispuesto en la base delante del
dispositivo de sujecion del material flexible, el dispositivo de alimentaciéon en el dispositivo de corte del material
flexible automatico es controlado por el controlador principal.

El poste vertical esta en el lado en la parte posterior de la base, que esta en la misma direccion que el lado donde
esta el bastidor del material flexible en el poste vertical; se proporciona una placa de montaje mévil en la parte
posterior de la base, y la placa de montaje movil puede montarse en la base transversalmente a través de elementos
de fijacion. El dispositivo de corte del material flexible automatico estd montado en la placa de montaje mévil que
forma una muesca, y el poste vertical estd ubicado en la muesca.

Con las soluciones técnicas, la presente invencion ha realizado de manera innovadora el establecimiento de un
dispositivo de sujecion del material flexible y una fuente de alimentacién automatica permanente y el control del plato
giratorio en forma de M, preparando el camino para la mecanizacién automética de la maquina de envoltura en
forma de M; ademas, la invencion ha realizado la rotacién del plato giratorio en forma de M, la elevacién del bastidor
del material flexible, la sujecion del material flexible, el suministro automético de alimentacion y la elevacion del
material flexible en el plato giratorio en forma de My las operaciones mecanizadas totalmente automaticas de corte
del material flexible, y ha realizado la eliminacién e instalacién oportunas del dispositivo de elevacién del material
flexible y dispositivo de corte del material flexible automatico, de modo que el poste vertical se pueda apagar para
ahorrar espacio durante el transporte.

Breve descripcion de los dibujos

La FIG. 1 es un diagrama esquematico segun una realizaciéon de la presente invencion.

La FIG. 1a es una vista esquematica segun una realizacion de la presente invencion desde otra perspectiva.

La FIG. 1b es una vista en despiece segun una realizacion de la presente invencion.

La FIG. 2a es un diagrama esquematico de un dispositivo de conexidn para cargar la bateria de almacenamiento
en un estado de liberacion segun una realizacion de la presente invencion.

La FIG. 2b es un diagrama esquematico de un dispositivo de conexién para cargar la bateria de almacenamiento
en el estado de carga segun una realizacién de la presente invencion.

La FIG. 3 es una vista superior segun una realizacion de la presente invencion.

La FIG. 4 es una vista esquematica que muestra el contorno de un dispositivo de sujecion del material flexible
segun una realizacion de la presente invencion.

La FIG. 5 muestra una vista en despiece de un dispositivo de elevacién del material flexible segin una
realizacién de la presente invencion.

La FIG. 6 es un diagrama esquemético de un dispositivo de corte del material flexible automatico segun una
realizacién de la presente invencion.

La FIG. 7 es un diagrama esquematico de un dispositivo de corte del material flexible automatico en otra
direccion segun una realizacion de la presente invencion.

La FIG. 8 es una vista frontal de un mecanismo de adhesién en caliente de un dispositivo de corte del material
flexible automético segun una realizacion de la presente invencion.

La FIG. 9 es una vista de la parte inferior de una estructura de conexion de un componente de corte del material
flexible en la FIG. 8.

La FIG. 10 es una vista superior de un dispositivo de corte del material flexible automético segin una realizacion
de la presente invencion.

La FIG. 11 muestra una vista en despiece de un dispositivo de corte del material flexible automatico segun una
realizacién de la presente invencion.

Descripcion detallada

En referencia a las figuras, una maquina de envoltura totalmente automatica en forma de M esta provista de una
base 100, un plato giratorio en forma de M rotatorio 200 y un poste vertical 300. Un dispositivo de elevacion de
bastidor del material flexible se proporciona en el poste vertical y es accionado por un primer motor eléctrico. Su
mecanismo de transmision de elevacion puede adoptar cadenas, correa sincrona, etc. El bastidor del material
flexible 301 esta conectado a un dispositivo de transmisién de elevacion.

La maquina de envoltura en forma de M esta provista de un controlador principal, por ejemplo, cuando se usa un
ordenador, el nimero de referencia 400 es su panel de operacion, el controlador principal se proporciona en la parte
de la maquina de envoltura en forma de M mas alla del plato giratorio en forma de M 200, por ejemplo,
proporcionado en un poste vertical, 0 en una consola operativa independiente. El controlador principal esta provisto
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de un dispositivo de comunicacion inalambrico que puede realizar comunicaciones de datos por cable con el
dispositivo de comunicacion inalambrico en el plato giratorio en forma de M.

La maquina de envoltura en forma de M esta provista de un dispositivo de sujecion del material flexible 500, que se
proporciona en un plato giratorio en forma de M 200 y es accionada por un segundo motor eléctrico 501 y utiliza una
bateria de almacenamiento 502 como fuente de alimentacion. Un controlador secundario 201 que controla el
funcionamiento del segundo motor eléctrico 501 también se proporciona en el plato giratorio en forma de M 200, esta
en una conexién de comunicacion con el controlador principal a través de datos inalambricos y es controlado por el
controlador principal.

El controlador secundario puede ser un controlador con una funcién aritmética o solo un interruptor de un segundo
motor eléctrico 501 capaz de comunicar datos inalambricos, controlado por el controlador principal.

El dispositivo de sujecién del material flexible esta constituido por dos brazos de sujecion 504, el segundo motor
eléctrico 501 acciona los dos brazos de sujecion 504 que sujetan (FIG. 2b) y liberan el material flexible (FIG. 2a) a
través del engranaje 503.

La material flexible antes mencionada puede ser una combinacion de materiales flexibles, por ejemplo, dos brazos
de sujecion o al menos uno de ellos esté provisto de una banda de sujecion de material flexible 505 en la parte del
material flexible. La banda de sujecién de material flexible tiene una ranura de ajuste transversal para ajustar la
posicion de la banda de sujecion de material flexible transversalmente, y ajustar el grado de sujecidon. Un tornillo
limite 506 de la banda de sujecion de material flexible 505 se proporciona en el brazo de sujecién 504 en el lado
trasero de la banda de sujecion de material flexible 505.

A fin de mejorar la calidad de la envoltura del material flexible, una primera superficie de transicion 511 entre los
lados izquierdo y derecho de la carcasa y el plato giratorio en forma de M 200 y una segunda superficie de transicion
512 entre la parte superior de la carcasa 510 y la primera superficie de transicion 511 a los lados izquierdo y derecho
de la carcasa se proporcionan en los lados izquierdo y derecho de la parte superior de la carcasa 507 del dispositivo
de sujecion del material flexible. De esta manera, incluso si se envuelve alrededor de la tapa, el material flexible se
puede retirar a lo largo de la segunda superficie de transicion, que no se quedara colgada en la tapa ni se rompera,
de modo que los materiales flexibles se puedan envolver en una parte inferior del fondo del articulo con la maquina
de envoltura, mejorando significativamente la calidad de la envoltura.

La primera superficie de transicién 511 y la segunda superficie de transicion 512, que estan en el lado izquierdo,
estan inclinadas hacia abajo cuando se extienden hacia la izquierda, y la primera superficie de transicion 511 y la
segunda superficie de transicion 512, que estan en el lado derecho, estan inclinadas hacia abajo cuando se
extienden hacia la derecha.

A fin de mejorar aun mas el efecto anticolgante de la carcasa, la forma de la vista superior de la carcasa se puede
disefiar de manera similar a una "forma de hoja de sauce", es decir, la primera superficie de transicion 511 y la
segunda superficie de transicién 512 a la izquierda de la derecha se estrechan cuando se extienden hacia la
izquierda, y la primera superficie de transicion 511 y la segunda superficie de transicién 512 en el lado derecho se
estrechan cuando se extienden hacia la derecha.

Ademas, la anchura de la primera superficie de transicién 511 en el lado izquierdo se reduce gradualmente para
formar una punta cuando se extiende hacia la izquierda, y la anchura de la primera superficie de transicion 511 en el
lado derecho se reduce gradualmente para formar una punta cuando se extiende hacia la derecha; o, si es
necesario, una de las primeras superficies de transicién 511 en el lado izquierdo y en el lado derecho forma una
punta.

Ademas, los extremos de la primera superficie de transicion 511 en los lados izquierdo y derecho de la carcasa se
extienden mas alla de los extremos izquierdo y derecho de la placa deflectora 520 en la parte delantera de la
carcasa, respectivamente.

Los dos brazos de sujecién 504 se extienden fuera de la carcasa 507 en la ranura 513 en la parte superior de la
carcasa.

La carcasa con una forma de este tipo solo puede abarcar el segundo motor eléctrico 501, el engranaje 503, la
bateria de almacenamiento 502, el controlador remoto 201 en el interior, en el que, la bateria de almacenamiento y
el motor eléctrico estan ubicados a ambos lados del engranaje 503 y dos brazos de sujecion 504 respectivamente.

El plato giratorio en forma de M necesita restablecerse a cero al final de cada operacién de envoltura, es decir, en el
angulo de la posicién original, en este momento, la parte superior M de la ranura en forma de M 202 del plato
giratorio en forma de M mira hacia el poste vertical (como se muestra en la FIG. 1), la posicién del dispositivo de
sujecion del material flexible debe ser tal que la posicién de funcionamiento de sujecion del material flexible (es
decir, el puerto de sujecion 508 cuando el brazo de sujecion 504 (o la banda de sujecion de material flexible 505)
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sujeta el material flexible esta delante del poste vertical 300, y la parte superior de la ranura en forma de M en el
plato giratorio en forma de M mira hacia la posicién de funcionamiento de sujecion del material flexible.

La maquina de envoltura en forma de M estd ademas provista de un dispositivo de conexion para cargar la bateria
de almacenamiento que incluye una parte superior del plato giratorio 610 y una parte exterior del plato giratorio 620,
la parte exterior del plato giratorio 620 esta montada en el plato giratorio en forma de M 200, la parte exterior del
plato giratorio 620 esta montada en la base 100 junto al plato giratorio en forma de M 200. Cuando el plato giratorio
en forma de M 200 gira el angulo de una posicion de carga (FIG. 3), la parte superior del plato giratorio y la parte
exterior del plato giratorio pueden conectarse eléctricamente. Preferentemente, el angulo anterior de una posicion de
carga es el angulo de la posicion original.

La parte exterior del plato giratorio 620 esta provista de un cilindro de accionamiento 621 y un contacto de conexion
622. El cilindro de accionamiento 621 acciona el contacto de conexién 622 para mover el miembro de contacto 611
hacia delante y hacia atras en la parte superior del plato giratorio 610. El funcionamiento del cilindro de
accionamiento 621 esta controlado por el controlador principal; asi mismo, el accionamiento del cilindro, también
puede ser accionado por un motor eléctrico y controlado por el controlador principal. La parte exterior del plato
giratorio 320 estd conectada a la fuente de alimentacién, y la parte superior del plato giratorio 610 transmite
electricidad a la bateria de almacenamiento 202 para su carga; La parte superior del plato giratorio 610 se puede
proporcionar con tornillos de posicionamiento para alinear y posicionar el miembro de contacto 611.

Cuando el sensor detecta que el plato giratorio en forma de M 200 se gira al &ngulo de una posicion de carga (FIG.
3), el controlador principal controla el cilindro de accionamiento 621 para que accione el contacto de conexion 622
acercandolo al miembro de contacto 611 en la parte superior del plato giratorio 610, y, cuando pueden conectarse
eléctricamente, la electricidad se transmite a la bateria de almacenamiento 502 para su carga; cuando el plato
giratorio en forma de M 200 necesita arrancarse, el controlador principal controla el cilindro de accionamiento 621
para que accione el contacto de conexion 622 alejandolo del miembro de contacto 611 en la parte superior del plato
giratorio 610 y los desconecta.

El primer motor de accionamiento eléctrico y el motor de accionamiento eléctrico del plato giratorio en forma de M
también estan conectados con el controlador principal y controlados por él.

La maquina de envoltura en forma de M esta provista de un dispositivo de elevacion del material flexible 700, que
esta dispuesto en la base en la parte delantera del dispositivo de sujecion del material flexible. El dispositivo de
sujecion del material flexible esta provisto de un miembro de elevacion del material flexible 701 que se puede subir y
bajar en el espacio entre el bastidor de elevaciéon del material flexible y el plato giratorio en forma de M; el cilindro
702 o el motor eléctrico de accionamiento que acciona la elevacion del miembro de elevacidn del material flexible
esta controlado por el controlador principal, y el miembro de elevacion del material flexible 701 puede tener una
forma de varilla 0 una forma en que el material flexible se puede frotar desde la parte inferior hacia arriba. La nota de
la figura 703 es una pieza de conexién entre el miembro de elevacion del material flexible 701 y el cilindro 702; la
magquina de envoltura en forma de M esta provista de un dispositivo de corte del material flexible automéatico 800,
gue esta dispuesto en la base delante del dispositivo de sujecién del material flexible y al lado del dispositivo de
elevacion del material flexible. El dispositivo de alimentacion del dispositivo de corte del material flexible automatico,
por ejemplo, el cilindro (cilindro 3, cilindro 41) que tiene una accion motriz, esta controlado por el controlador
principal; y si es accionado por un motor eléctrico, el motor eléctrico puede estar controlado por el controlador
principal.

Después de envolver el material flexible de embalaje y antes de cortar, el miembro de elevacion del material flexible
70 puede dibujar el material flexible de embalaje de abajo hacia arriba, de modo que produzca un pliegue y acorte su
longitud transversal, la longitud de corte puede ser menor que la longitud de la maquina de corte del material flexible
y el material flexible de embalaje se pueden cortar completamente con el mecanismo de la maquina de corte, y la
magquina de envoltura puede funcionar normalmente después del corte del material flexible para mejorar la calidad
de envoltura del material flexible de embalaje. Después del corte, el material flexible de embalaje se puede pegar en
caliente al material flexible de embalaje envuelto mediante el mecanismo de adhesion en caliente para asegurar que
el material flexible de embalaje pueda envolverse en los articulos de manera fiable y constante y mejorar la calidad
del embalaje.

En referencia a las figuras, el dispositivo de corte del material flexible automatico provisto en el presente documento
incluye un componente de corte del material flexible, que utiliza el cable de calentamiento 1, y el cable de
calentamiento 1 estd conectado con un componente elastico 10 y tensado mediante el componente elastico 10. El
componente elastico 10 puede ser de un resorte de tension, uno de cuyos extremos esta asegurado a la pieza de
conexién 11 y el otro extremo esta conectado al cable de calentamiento 1. La pieza de conexién 11 esta aislada y
ambos extremos del cable de calentamiento estan conectados al circuito de calentamiento.

El cable de calentamiento 1 esta conectado al componente elastico 10 después de una polea fija 2, de modo que el

cable de calentamiento no se bloquea cuando se ajusta automaticamente mediante el miembro elastico, y la periferia
de la polea fija esta aislada, por ejemplo, se proporciona un aislador 20 en el exterior de la polea fija 2 y el eje de la
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polea fija es un aislador, de modo que la polea fija esta aislada de las otras partes conectadas a ella y ya no es
eléctricamente conductora.

Ademas, el componente elastico 10 esta conectado a un mecanismo oscilante, es decir, la parte que fija el
componente elastico (pieza de conexiéon 11) es una parte del mecanismo oscilante que proporciona alin mas
amortiguacion en el corte del material flexible. EI mecanismo oscilante incluye ademas un soporte de montaje
pendular 12, la pieza de conexion 11 esta montada en el soporte de montaje 12. La polea fija 2 esta conectada al
soporte de montaje 12, y el eje rotativo 13 del mecanismo oscilante es un eje vertical, el mecanismo oscilante esta
conectado ademas a un miembro elastico de apoyo 14 que actla sobre la pieza de conexién 15 conectada al eje
rotativo 13 para apretar el mecanismo oscilante en el exterior y proporcionar amortiguacion al cortar el material
flexible del cable de calentamiento.

El dispositivo de corte del material flexible automatico provisto en la invencién incluye ademas un mecanismo de
adhesién en caliente, que es accionado para moverse mediante el dispositivo de accionamiento; después de la
envoltura y el corte, la parte de la cola del material flexible de embalaje se pega en caliente al material flexible de
embalaje envuelto; el dispositivo de accionamiento incluye un cilindro 3, y el mecanismo de adhesion en caliente es
accionado para moverse hacia delante y hacia atras mediante el cilindro 3 que esta conectado al mecanismo rotativo
4. El mecanismo rotativo 4 es accionado para girar mediante el cilindro 41, y el eje rotativo 42 del mecanismo
rotativo 4 es un eje perpendicular. El mecanismo rotativo 4 hace que el mecanismo de adhesion en caliente gire
correctamente y se mueva hacia delante mediante el cilindro 3 con respecto a la adhesion en caliente.

El elemento de corte del material flexible estd en un mecanismo de adhesion en caliente y se mueve con el
mecanismo de adhesién en caliente de modo que realizar la adhesion en caliente después del corte del material
flexible, mejorando la eficacia y reduciendo el mecanismo de alimentacion. En la presente realizacion, en particular,
el mecanismo oscilante del elemento de corte del material flexible esta montado en la placa de montaje 51 del
mecanismo de adhesion en caliente a través del cual se coloca el elemento de corte del material flexible en el
mecanismo de adhesion en caliente. El componente de corte del material flexible esta ubicado fuera del mecanismo
de adhesion en caliente, y el dispositivo de adhesion en caliente de corte del material flexible esta provisto de un
rodillo vertical 16 en el lado trasero del componente de corte del material flexible; el componente elastico 10 est4 en
los extremos superior, inferior o superior e inferior del mecanismo de adhesién en caliente. La nota de referencia 17
es un soporte de montaje del rodillo, que estd montado en el mecanismo rotativo 4, y el rodillo 16 funciona como una
transicion.

Se proporciona un componente flexible 53 junto al componente de adhesion en caliente 52 del mecanismo de
adhesioén en caliente. Cuando el componente de adhesion en caliente 52 esta en la posicion original antes de ser
accionado hacia delante por el cilindro 3, el extremo delantero del componente flexible 53 sobrepasa la parte
delantera del componente de adhesion en caliente 52. El componente flexible 53 se puede proporcionar en un lado o
en ambos lados del componente de adhesion en caliente 52, desempefiando una funcién de aplanamiento y anti-
desplazamiento del material flexible de embalaje al lado del sitio de adhesién en caliente y mejorando el efecto de
adhesion en caliente.

El mecanismo de adhesion en caliente esta provisto de un namero de componentes de adhesiéon en caliente de
arriba a abajo. Existe un espacio entre los componentes de adhesion en caliente superior e inferior para guardar los
componentes de adhesién en caliente y ampliar el intervalo de adhesién en caliente.

La ubicacién del mecanismo rotativo 4 es de manera que el bastidor de material flexible de elevacién 301 de la
maquina de envoltura estd ubicado en los lados izquierdo y derecho del poste vertical 300 de la maquina de
envoltura, respectivamente.

En la invencion, la potente maquina de envoltura en forma de M puede ahorrar espacio de transporte y facilitar el
transporte. El poste vertical esta en el lado en la parte posterior de la base (el lado derecho en la parte posterior de
la base en la FIG. 1), que esta en la misma direccién que el lado donde esta el bastidor del material flexible en el
poste vertical (el bastidor del material flexible esta en el lado derecho del poste vertical en la FIG. 1); se proporciona
una placa de montaje moévil 101 en la parte posterior de la base, y la placa de montaje mévil 101 se puede montar en
la base transversalmente a través de elementos de fijacion que pueden ser pernos o pasadores, etc. El dispositivo
de corte del material flexible automatico 800 esta montado en la placa de montaje moévil 101 que forma una muesca
103, y el poste vertical 300 esta ubicado en la muesca. La placa de montaje mévil 101 es capaz de eliminar una
distancia desde el otro lado de la parte trasera de la base (hacia el lado izquierdo de la FIG. 1, es decir, la direccién
inversa de la muesca) después de liberar o retirar el elemento de fijacion, lo que puede hacer que el dispositivo de
corte del material flexible automatico se aleje del poste vertical. De esta manera, cuando se utiliza la forma de
conexién articulada por el poste vertical y la base y se requiere su transporte, el dispositivo de corte del material
flexible automatico se mueve hacia otro lado en la parte posterior de la base y, posteriormente, se fija mediante
elementos de fijacion; el dispositivo de elevacién del material flexible es facil de montar y desmontar; por lo tanto, el
poste vertical se puede girar y bajar, ahorrando enormemente el espacio de transporte y facilitando el transporte.
Durante la instalacion, después de que el poste vertical gire para erigirse, la parte rotativa se fija con un elemento de
fijacién, a continuacion, el elemento de fijacion se libera o se retira nuevamente para restablecer el médulo movil

6



ES 2712278 T3

formado por la placa de montaje mévil 101 y el dispositivo de corte del material flexible automatico 800 mediante un
movimiento inverso, y posteriormente, se fija mediante elementos de fijacién para conseguir una instalacién rapida y
comoda. Ademads, esta estructura puede ajustar la posicién de instalacion del dispositivo de corte del material
flexible automatico.

Cuando la placa mdvil extraible 101 se fija mediante tornillos, el agujero de fijacion del tornillo 102 puede ser un
agujero largo ajustado en la direccion izquierda y derecha, y la longitud del agujero largo puede hacer que el
dispositivo de corte del material flexible automatico transversal evite el poste vertical después de un movimiento y
ajuste transversal.
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REIVINDICACIONES

1. Una maquina de envoltura en forma de M, provista de una base, un plato giratorio en forma de M rotatorio y un
poste vertical, el poste vertical esta provisto de un dispositivo de elevacion del bastidor del material flexible que es
accionado por un primer motor eléctrico, el bastidor del material flexible esta en un lado del poste vertical; en la que,
la maquina de envoltura en forma de M esta provista de un controlador principal; la maquina de envoltura en forma
de M esté provista, ademas, de un dispositivo de sujecion del material flexible, caracterizado porque el dispositivo
de sujecion del material flexible esta provisto de un plato giratorio en forma de M, es accionado por un segundo
motor eléctrico y utiliza una bateria de almacenamiento como fuente de alimentacion; también se proporciona un
controlador secundario que controla el segundo motor eléctrico para funcionar en el plato giratorio en forma de M,
esta en una conexion de comunicacion con el controlador principal a través de datos inalambricos y es controlado
por el controlador principal; una posiciéon de funcionamiento de sujecion del material flexible del dispositivo de
sujecion del material flexible se encuentra frente a un poste vertical cuando el plato giratorio en forma de M gira el
angulo de la posicién original; la maquina de envoltura en forma de M también esta provista de un dispositivo de
conexién para cargar la bateria de almacenamiento que comprende una parte superior del plato giratorio y una parte
exterior del plato giratorio, la parte superior del plato giratorio esta montada en el plato giratorio en forma de M y el
plato giratorio en forma de M estd montado en la base junto al plato giratorio en forma de M, cuando el plato giratorio
en forma de M gira el angulo de una posicion de carga, la parte superior del plato giratorio y la parte exterior del
plato giratorio del dispositivo de conexién de carga pueden conectarse eléctricamente, la parte exterior del plato
giratorio se conecta con la fuente de alimentacion, y la parte superior del plato giratorio transmite electricidad a la
bateria de almacenamiento para su carga; un primer motor de accionamiento eléctrico y un motor de accionamiento
eléctrico del plato giratorio en forma de M también estan conectados con el controlador principal y controlados por el
controlador principal.

2. La maquina de envoltura en forma de M segun la reivindicacion 1, en la que la parte exterior del plato giratorio
esta provista de un cilindro de accionamiento y un contacto de conexién, el cilindro de accionamiento acciona el
contacto de conexion para que se mueva adelante y atrds hacia el miembro de contacto de la parte superior del
plato giratorio, y el funcionamiento del cilindro de accionamiento es controlado por el controlador principal.

3. La m4quina de envoltura en forma de M segun la reivindicacion 2, en la que la méquina de envoltura en forma de
M estéd provista de un dispositivo de elevacién del material flexible, que esti dispuesto en la base delante del
dispositivo de sujecion del material flexible, el dispositivo de elevacién del material flexible esta provisto de un
miembro de elevacion del material flexible que se puede subir y bajar, el miembro de elevacion del material flexible
se sube y baja en el espacio entre el bastidor de elevacion del material flexible y el plato giratorio en forma de M; el
motor eléctrico o cilindro de accionamiento que acciona el miembro de elevacion del material flexible para subir y
bajar es controlado por el controlador principal; la maquina de envoltura en forma de M esta provista de un
dispositivo de corte del material flexible automéatico que esta dispuesto en la base delante del dispositivo de sujecion
del material flexible, el dispositivo de alimentacion en el dispositivo de corte del material flexible automético es
controlado por el controlador principal.

4. La maquina de envoltura en forma de M segun la reivindicacion 3, en la que el poste vertical esta en el lado de la
parte posterior de la base, que esta en la misma direccion que el lado donde estéa el bastidor del material flexible en
el poste vertical; se proporciona una placa de montaje movil en la parte posterior de la base, y la placa de montaje
movil puede montarse en la base transversalmente a través de los elementos de fijacién, el dispositivo de corte del
material flexible automético estd montado en la placa de montaje movil que forma una muesca, y el poste vertical
est4 ubicado en la muesca.
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fig 1b

11



ES 2712278 T3

12

e m@qﬁ - T R ) 1
//ﬁr > . ,NJ.\«\
229
¥0C
81
A2 o1] - =
/ﬁ/_, = =~ s o -HWW\\ |\ /
19 229 029
20G :
G 10G

505 705



ES 2712278 T3

]
|
fig 3

13

pZ e — o T T | F o n
7 & X
-
i \ \‘
ﬂ.-H
i _ _
: ARSI S \\VZ I B \\ N
+ , ../. e
\\ U N ./ /..@ — T
+ ¥ —, g - i —. i .+ -
4 (A - B e & A s ‘WM
Nl -
C . 7 |
- \@ B R
+ i —_—
"
- + i <57/
L
} - o
O\, > F
NS S \\\\\ %
— = |.|




ES 2712278 T3

03 204

14



ES 2712278 T3

42

)
i l

, ND,
¥ ‘\a)

15



ES 2712278 T3

16



ES 2712278 T3

13 11 10 2 20

h o
j/” T il

17



ES 2712278 T3

0T 813

o1

i}
—

18



ES 2712278 T3

00?
i

19

fig 11



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

