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@Resumen:

Dispositivo de sujecién de objetos para pistas de
transferencia, que comprende al menos un carro de
transferencia (2, 3, 4) configurado para moverse en
circuito cerrado de forma independiente a lo largo de
una pista de transferencia (T); un primer elemento de
sujecion (5) y un segundo elemento de sujecién (6)
vinculados al carro de transferencia (2, 3, 4),
configurados para sujetar un objeto (O) entre ambos.
Dicho dispositivo (1) comprende un mecanismo de
adaptacion (10, 20, 30) configurado para ajustar una
distancia (d) entre el primer elemento de sujecion (5)
y el segundo elemento de sujecion (6) a la geometria,
forma y/o tamafio del objeto (O) a sujetar.
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DESCRIPCION

DISPOSITIVO DE SUJECION DE OBJETOS PARA PISTAS DE TRANSFERENCIA Y
MAQUINA PARA MANIPULAR OBJETOS ASOCIADA AL MISMO

Campo de la invencion

La presente invencion se refiere a un dispositivo de sujecion de objetos que presentan
diversas formas y tamanos, tales como envases, tarros, botellas, piezas y componentes
industriales, etc., los cuales precisan ser manipulados (transportados, posicionados,
orientados, etc.) para su posterior manipulacién y/o proceso industrial, tales como su

envasado, empaquetado, ensamblado, etiquetado, etc.

La presente invencién esta especialmente disefada para su aplicacion en pistas de
transferencia de circuito cerrado, también denominadas “pistas inteligentes” o “intelligent
conveyors”, dispuestas en maquinas para manipular objetos, tales como maquinas de
transporte y/o posicionado de objetos, distribuidores de objetos hacia otras maquinas

y/o elementos de transporte, lineas de transporte, etc.

Antecedentes de la invencion

La manipulacién y/o proceso industrial de los objetos del tipo mencionado comporta
frecuentemente distintas operaciones que suelen ser ejecutadas por diversas maquinas
dispuestas de manera sucesiva. Por ejemplo, en el caso de un proceso de envasado de
un determinado producto, suele producirse en primer lugar un posicionado del envase
sobre una banda transportadora, a la que sigue el llenado del mismo, una posterior
operacion de cierre mediante la aplicacion de un tapén o precinto, asi como otras

operaciones de etiquetado, codificacion de lote, etc.

El desplazamiento de los objetos entre las distintas maquinas de proceso, se realiza
habitualmente mediante el empleo de diversas cintas o bandas transportadoras,
provistas de charnelas o bandas, accionadas por motores eléctricos y que conectan
unas maquinas con otras dentro de la linea de proceso. Estos sistemas de transporte
suelen presentar un problema de distancia entre maquinas considerable, asi como una

dificultad de limpieza de sus componentes, aspectos todos ellos mejorables.
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Por otro lado, recientemente han aparecido otros sistemas de transporte de menor
complejidad mecanica, conocidos como pistas de transferencia (“pistas inteligentes” o
“intelligent conveyors”), que han empezado a ser utilizados en este tipo de lineas de
proceso. Estas pistas de transferencia consisten en un circuito cerrado por el cual se
desplazan unos carros de transferencia, generalmente por induccién magnética, que
pueden ser controlados electrénicamente de forma individual a nivel de posicion,
velocidad, aceleracion y fuerza. Los carros de transferencia suelen utilizarse como base
de soporte sobre la que se transportan los objetos, normalmente de una determinada
forma y tamano. Un ejemplo de dichas pistas de transferencia se puede observar en el
documento US2016159508A1.

Asi pues, estas pistas inteligentes permiten prescindir de los transportadores
convencionales y mejorar la gestion de las acumulaciones de objetos entre las maquinas
de la linea de proceso, debido a la posibilidad de programar distintas velocidades de
desplazamiento de los carros de transferencia, y por lo tanto de los objetos, segun la
posicion donde se encuentren. Sin embargo, presentan la necesidad de disponer de
algun tipo de alojamiento (base de soporte o “puck”) o dispositivo de sujecion en los
carros de trasferencia, limitado a una forma y/o tamafio especifico del objeto a sujetar,

para garantizar su correcto desplazamiento.

La presente invencion resuelve los problemas anteriormente expuestos, gracias a un
dispositivo de sujecion para pistas de transferencia y a una maquina para manipular
objetos asociada al mismo que permiten transportar distintos tipos de objetos,
adaptandose a su geometria, forma y/o tamano, evitando de esta manera el coste y la
sustitucién de piezas de formato especifico, asi como permitiendo una mayor flexibilidad

de adaptacion de la linea proceso.

Descripcion de la invencién

El dispositivo de sujecion de objetos para pistas de transferencia de la presente

invenciéon comprende:

— al menos un carro de transferencia configurado para moverse en circuito cerrado de
forma independiente a lo largo de una pista de transferencia; y

— un primer elemento de sujecion y un segundo elemento de sujecion vinculados al

carro de transferencia, configurados para sujetar un objeto entre ambos.



10

15

20

25

30

ES 2741509 Al

Dicho dispositivo se caracteriza por que comprende:
— un mecanismo de adaptacién configurado para ajustar una distancia entre el primer
elemento de sujecion y el segundo elemento de sujecion a la geometria, forma y/o

tamafio del objeto a sujetar.

Asi pues, el mecanismo de adaptacién permite un movimiento relativo entre el primer
elemento de sujecion y el segundo elemento de sujecién, el cual permite a su vez que
ambos elementos de sujecion se separen entre si para recibir un objeto, y que se
acerquen posteriormente hasta quedar a una distancia ajustada a la geometria, forma
y/o tamafo de dicho objeto para asegurar su correcta sujecion. De este modo, el
dispositivo resulta altamente compatible con una gran diversidad de objetos, evitando la
sustitucién de componentes y/o modificaciones costosas cada vez que se cambia el tipo

de objeto a procesar.

De acuerdo a un primer y a un segundo caso de realizacion preferidos, el dispositivo

comprende:

— un primer carro de transferencia unido al primer elemento de sujecion mediante una
primera articulacion configurada para permitir un primer movimiento de giro relativo
entre el primer carro de transferencia y el primer elemento de sujecion; y

— un segundo carro de transferencia unido al segundo elemento de sujecion mediante
una segunda articulaciéon configurada para permitir un segundo movimiento de giro

relativo entre el segundo carro de transferencia y el segundo elemento de sujecion.

Por lo tanto, el primer y el segundo caso de realizacién preferidos se refieren a aquellas
situaciones en las que un objeto es transportado mediante dos carros de transferencia
sincronizados. En concreto, como se ha dicho anteriormente, cada carro de
transferencia puede ser controlado electrénicamente de forma individual a nivel de
posicion, velocidad, aceleracion y fuerza. Asi pues, en funcion de la geometria, forma
y/o tamano del objeto a transportar, se establece un programa de funcionamiento que
determina la distancia a la que se deben acercar o separar ambos carros de
transferencia para recoger el objeto, sujetar el mismo a lo largo de la pista de

transferencia y soltarlo en el momento preciso.
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Adicionalmente, la configuracion descrita presenta la ventaja de que, cuando los carros
de transferencia circulan por las curvas de la pista de transferencia, el movimiento de
giro relativo entre los elementos de sujecion y los carros de transferencia evita que las
partes exteriores de dichos elementos de sujecibn mas alejadas de la pista de
transferencia se abran respecto a las partes interiores de los mismos, hecho que
provocaria un incremento indeseado de la distancia entre el primer elemento de sujecion
y el segundo elemento de sujecidon que podria hacer caer el objeto a su paso por la
curva. Es decir, el movimiento de giro relativo entre los elementos de sujecion y los
carros de transferencia permite mantener invariable la distancia entre dichos elementos

de sujecion, independientemente del trazado que presente la pista de transferencia.

Preferentemente, el primer elemento de sujecion y el segundo elemento de sujecion
quedan dispuestos de forma paralela entre si, manteniendo dicho paralelismo durante
la sujecion del objeto con independencia del movimiento de giro relativo entre los carros
de transferencia y los elementos de sujecion. En este caso, el término “disposicion
paralela” se interpreta como que los elementos de sujecién, entendidos como “bloque o
elemento propio”, se disponen uno al lado del otro, independientemente de que puedan
presentar formas rectas, curvadas o combinaciones de ambas. Del mismo modo, el
término “paralelismo” se interpreta como que dichos “bloques o elementos propios” no
varian la distancia relativa entre ellos a lo largo de la pista de transferencia, salvo en el

momento de recoger y entregar el objeto.

De acuerdo al primer caso de realizacion preferido, el dispositivo comprende un primer

mecanismo de adaptacion, de tipo tijera, formado por:

— un primer brazo de adaptacion unido al primer elemento de sujecién mediante una
primera union giratoria; y

— un segundo brazo de adaptacién unido al segundo elemento de sujecién mediante
una segunda union giratoria;

donde el primer brazo de adaptacion y el segundo brazo de adaptacion se encuentran

unidos entre si mediante una tercera unién giratoria que permite un movimiento de giro

relativo entre el primer brazo de adaptacion y el segundo brazo de adaptacion.

Preferentemente, el primer brazo de adaptacion se encuentra unido al primer elemento

de sujecién segun un primer eje unién; mientras que el segundo brazo de adaptacion se
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encuentra unido al segundo elemento de sujecidén segun un segundo eje unién; donde

el primer eje union y el segundo eje union son paralelos entre si.

Asi pues, en otras palabras, dicho paralelismo se lleva a cabo entre un primer plano en
el que se encuentran los ejes de union, respecto a un segundo plano en el que se
produce el movimiento de giro relativo entre el primer brazo de adaptacién y el segundo

brazo de adaptacion.

De acuerdo al segundo caso de realizacion preferido, el dispositivo comprende un
segundo mecanismo de adaptacioén, de tipo telescopico, formado por:

— una barra deslizante unida al primer elemento de sujecién; y

— un elemento guiador unido al segundo elemento de sujecion;

donde la barra deslizante se encuentra configurada para deslizar a lo largo del elemento
guiador para permitir un movimiento de deslizamiento relativo entre la barra deslizante

y el elemento guiador.

Preferentemente, la barra deslizante presenta un eje de deslizamiento; mientras que el
elemento guiador presenta un eje guiador, coincidente con el eje de deslizamiento;
donde el eje de deslizamiento y el eje guiador son perpendiculares a un eje de simetria
longitudinal entre el primer elemento de sujecidon y el segundo elemento de sujecion.
Donde dicho eje de simetria longitudinal se puede considerar también como el eje de
simetria longitudinal del conjunto o dispositivo de sujecién, presentando una posicion
respecto a los elementos de sujecion que varia en funcion de la distancia de separacion
entre ellos, definida a su vez por el tamafo del objeto. De modo que dicho eje de simetria
longitudinal coincide en muchos casos con el eje longitudinal del objeto, o se encuentra

en el mismo plano vertical.

De acuerdo a un tercer caso de realizacion preferido, el dispositivo comprende:
— un carro de transferencia unico unido al primer elemento de sujecién de forma

solidaria al mismo.

Por lo tanto, el tercer caso de realizacion preferido se refiere a aquellas situaciones en
las que un objeto es transportado mediante un Unico carro de transferencia que, de igual

modo, puede ser controlado electronicamente de forma individual a nivel de posicion,
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velocidad, aceleracion y fuerza mediante un programa de funcionamiento.

De acuerdo al tercer caso de realizacion preferido, el dispositivo comprende un tercer

mecanismo de adaptacion formado por:

— un orificio guiador dispuesto en el primer elemento de sujecién; y

— una barra auxiliar unida al segundo elemento de sujecién mediante una articulacién
auxiliar configurada para permitir un movimiento auxiliar de giro relativo entre el carro
de transferencia unico y el segundo elemento de sujecion;

donde la barra auxiliar se encuentra configurada para deslizar a través del orificio

guiador para permitir un movimiento auxiliar de deslizamiento relativo entre la barra

auxiliar y el orificio de deslizamiento.

Preferentemente, el orificio guiador se encuentra dispuesto en el primer elemento de
sujecion; mientras que la barra auxiliar se encuentra unida al segundo elemento de
sujecion de forma perpendicular a un eje de articulacion auxiliar de la segunda

articulacion.

Preferentemente, el tercer mecanismo de adaptacion comprende un elemento de
fijacion configurado para fijar la barra auxiliar al primer elemento de fijacion, para
ajustarlo a la distancia deseada en funcion de la geometria, forma y/o tamano del objeto

a sujetar.

Para todas las realizaciones anteriores, preferentemente, el primer elemento de fijacion
comprende un primer adaptador que presenta:

— un primer perfil de recepcion configurado para recibir un primer objeto; y

— un primer perfil de recepcién adicional, distinto y opuesto al primer perfil de recepcion,

configurado para recibir un segundo objeto distinto al primer objeto.

A su vez, el segundo elemento de fijacion comprende un segundo adaptador que
presenta:

— un segundo perfil de recepcion configurado para recibir el primer objeto; y

— un segundo perfil de recepcion adicional, distinto y opuesto al segundo perfil de

recepcion, configurado para recibir el segundo objeto.
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Ello permite obtener una sujecion especialmente idonea para diversos tipos de objetos
(cilindricos, prismaticos, irregulares, etc.), de modo que queden alojados de una forma

mas ajustada y estable entre los elementos de sujecion.

Para todas las realizaciones anteriores, preferentemente, el primer elemento de fijacion
y el segundo elemento de fijacion mantienen una posicion relativa constante entre ellos
durante la sujecién del objeto a lo largo de la pista de transferencia, para evitar su posible

caida al circular por las curvas de la misma.

La presente invencién se refiere también a una maquina para manipular objetos que
comprende:
— una primera banda transportadora configurada para recibir una pluralidad de objetos;
— medios de recogida configurados para recoger los objetos de la primera banda
transportadora;
— una segunda banda transportadora configurada para permitir la salida de dichos
objetos; y
— una pista de transferencia que presenta al menos un dispositivo de sujecion formado
por:
o al menos un carro de transferencia configurado para moverse en circuito cerrado
de forma independiente a lo largo de la pista de transferencia; y
o un primer elemento de sujecién y un segundo elemento de sujecién vinculados al
carro de transferencia, configurados para sujetar un objeto procedente de los
medios de recogida entre ambos y entregar dicho objeto a la segunda banda

transportadora.

Dicha maquina se caracteriza por que el dispositivo de sujecidbn comprende un
mecanismo de adaptacion configurado para ajustar una distancia entre el primer
elemento de sujecion y el segundo elemento de sujecion a la geometria, forma y/o

tamano del objeto a sujetar.

Esta maquina puede funcionar con cualquiera de los dispositivos de sujecion descritos
anteriormente, es decir, con cualquiera de las realizaciones preferidas primera, segunda

y tercera del mismo.
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El término “maquina” se interpreta también como una “configuracion en linea, linea de
proceso (envasado, llenado, transporte, cierre, etiquetado, etc.) o parte de la misma, o
cualquier otra disposicion y/o conjunto de elementos” que permita la manipulacién de
objetos en general, tal y como se ha descrito anteriormente. Por ejemplo, una maquina
que consiste en una linea de transporte para manipular objetos que comprende, ademas
de las bandas transportadoras y de cualquier tipo de medios de recogida, una pista de
trasferencia que presenta al menos un dispositivo de sujecion para distribuir los objetos
hacia otras maquinas, hacia otras lineas de transporte o hacia otros elementos de una
misma linea de proceso, o de otras lineas de proceso, pudiendo implementar dicha linea

de transporte diversas maquinas y/o elementos dentro de un mismo circuito.

Breve descripcion de los dibujos

A continuacion se pasa a describir de manera muy breve una serie de dibujos que
ayudan a comprender mejor la invencion y que se relacionan expresamente con tres
realizaciones de dicha invencion que se presentan como ejemplos no limitativos de la

misma.

La Figura 1 representa una vista en perspectiva del dispositivo de sujecion de la

presente invencion, de acuerdo a un primer caso de realizacion.

La Figura 2 representa una vista en planta de la figura 1.

La Figura 3 representa una vista en planta del dispositivo de sujecion de la figura 1,
sujetando un objeto de mayor tamario y posicionado en un tramo recto de la pista de
transferencia.

La Figura 4 representa una vista en planta del dispositivo de sujecion de la figura 1,
sujetando un objeto de mayor tamario y posicionado en un tramo curvo de la pista de

transferencia.

La Figura 5 representa una vista en planta del dispositivo de sujecion de la presente

invencion, de acuerdo a un segundo caso de realizacion.

La Figura 6 representa una vista en planta parcialmente seccionada del dispositivo de
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sujecion de la figura 5, sujetando un objeto de mayor tamario y posicionado en un tramo

recto de la pista de transferencia.

La Figura 7 representa una vista en planta del dispositivo de sujecién de la figura 5,
sujetando un objeto de mayor tamario y posicionado en un tramo curvo de la pista de

transferencia.

La Figura 8 representa una vista en planta parcialmente seccionada del dispositivo de

sujecion de la presente invencion, de acuerdo a un tercer caso de realizacion.
La Figura 9 representa una vista en planta del dispositivo de sujecion de la figura 8,
sujetando un objeto de mayor tamario y posicionado en un tramo curvo de la pista de

transferencia.

La Figura 10 representa una vista en planta del dispositivo de sujecion de la figura 8,

mostrando el momento de apertura del segundo elemento de sujecion.

La Figura 11 representa una vista en perspectiva de una maquina para manipular

objetos de acuerdo a la presente invencion.

Descripcion detallada de la invencion

Las figuras 1-4 muestran un primer caso de realizacion del dispositivo de sujecion (1)
de la presente invencion, el cual presenta un primer mecanismo de adaptacién (10) de

tipo tijera.

Como se puede apreciar, el dispositivo de sujecién (1) comprende:

— un primer carro de transferencia (2) y un segundo carro de transferencia (3)
configurados para moverse en circuito cerrado de forma independiente a lo largo de
una pista de transferencia (T);

— un primer elemento de sujecion (5) y un segundo elemento de sujecion (6) vinculados
a dichos carros de transferencia (2, 3), configurados para sujetar un objeto (O) entre
ambos, a modo de pinza; y

— un primer mecanismo de adaptacion (10) configurado para ajustar una distancia (d)

entre el primer elemento de sujecion (5) y el segundo elemento de sujecién (6) a la

10
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geometria, forma y/o tamafio del objeto (O) a sujetar.

El primer carro de transferencia (2) se encuentra unido al primer elemento de sujecion
(5) mediante una primera articulacion (7) configurada para permitir un primer movimiento
de giro relativo (w2-5) entre el primer carro de transferencia (2) y el primer elemento de

sujecion (5).

A su vez, el segundo carro de transferencia (3) se encuentra unido al segundo elemento
de sujecion (6) mediante una segunda articulacion (8) configurada para permitir un
segundo movimiento de giro relativo (ws) entre el segundo carro de transferencia (3) y

el segundo elemento de sujecion (6).

Por lo tanto, de acuerdo al primer caso de realizacion, el objeto (O) es transportado
mediante dos carros de transferencia (2, 3) sincronizados, controlados electronicamente
de forma individual a nivel de posicion, velocidad, aceleracion y fuerza. Asi pues, en
funcion de la geometria, forma y/o tamafo del objeto (O) a transportar, se establece un
programa de funcionamiento que determina la distancia a la que se deben acercar o
separar ambos carros de transferencia (2, 3) para recoger el objeto (O), sujetar el mismo
a lo largo de la pista de transferencia (T) y soltarlo en el momento preciso. Dicho
acercamiento o separacion determinan a su vez la distancia (d) de ajuste entre el primer

elemento de sujecion (5) y el segundo elemento de sujecion (6).

El primer mecanismo de adaptacion (10) se encuentra formado por:

— un primer brazo de adaptacion (11) unido al primer elemento de sujecion (5) mediante
una primera union giratoria (11a); y

— un segundo brazo de adaptacion (12) unido al segundo elemento de sujecién (6)
mediante una segunda union giratoria (12a);

donde el primer brazo de adaptacion (11) y el segundo brazo de adaptacion (12) se

encuentran unidos entre si mediante una tercera unién giratoria (13) que permite un

movimiento de giro relativo (w11-12) entre el primer brazo de adaptacioén (11) y el segundo

brazo de adaptacion (12).

El primer brazo de adaptacion (11) se encuentra unido al primer elemento de sujecion

(5) segun un primer eje union (11z); mientras que el segundo brazo de adaptacion (12)

11
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se encuentra unido al segundo elemento de sujecion (6) segun un segundo eje unién
(12z); donde el primer eje unioén (11z) y el segundo eje unidn (12z) son paralelos entre

Si.

Como se aprecia en las figuras 3 y 4, el primer elemento de sujecion (5) y el segundo
elemento de sujecién (6) quedan dispuestos de forma simétrica, uno al lado del otro,
segun un eje de simetria longitudinal del dispositivo (1) que coincide con el eje
longitudinal del objeto (O) o se encuentra en el mismo plano vertical, manteniendo dicha
simetria durante la sujecion del objeto (O) con independencia del movimiento de giro
relativo (w2-5, wse) entre los carros de transferencia (2, 3) y los elementos de sujecion
(5, 6). Asimismo, se observa que los elementos de sujecién (5, 6) no varian la distancia
relativa entre ellos a lo largo de la pista de transferencia (T), manteniendo por lo tanto

dicha simetria independientemente del trazado de la pista de transferencia (T).

La configuracion descrita presenta la ventaja de que, cuando los carros de transferencia
(2, 3) circulan por las curvas de la pista de transferencia (T), el movimiento de giro
relativo (w2-s, wa) entre los elementos de sujecion (5, 6) y los carros de transferencia
(2, 3) evita que las partes exteriores de dichos elementos de sujecion (2, 3) mas alejadas
de la pista de transferencia (T) se abran respecto a las partes interiores de los mismos,
hecho que provocaria un incremento indeseado de la distancia (d) entre el primer
elemento de sujecion (5) y el segundo elemento de sujecion (6) que podria hacer caer
el objeto (O) a su paso por la curva. Es decir, el movimiento de giro relativo (wa2-s, Ws3-s)
entre los elementos de sujecion (5, 6) y los carros de transferencia (2, 3) permite
mantener invariable la distancia (d) entre dichos elementos de sujecién (5, 6),

independientemente de las curvas que presente la pista de transferencia (T).

Las figuras 5-7 muestran un segundo caso de realizacion del dispositivo de sujecion (1)
de la presente invencion, el cual presenta un segundo mecanismo de adaptacién (20)

de tipo telescopico.

Como se puede apreciar, el dispositivo de sujecién (1) comprende:
— un primer carro de transferencia (2) y un segundo carro de transferencia (3)
configurados para moverse en circuito cerrado de forma independiente a lo largo de

una pista de transferencia (T);

12
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— un primer elemento de sujecion (5) y un segundo elemento de sujecioén (6) vinculados
a dichos carros de transferencia (2, 3), configurados para sujetar un objeto (O) entre
ambos, a modo de pinza; y

— un segundo mecanismo de adaptacién (20) configurado para ajustar una distancia
(d) entre el primer elemento de sujecién (5) y el segundo elemento de sujecién (6) a

la geometria, forma y/o tamano del objeto (O) a sujetar.

El primer carro de transferencia (2) se encuentra unido al primer elemento de sujecion
(5) mediante una primera articulacion (7) configurada para permitir un primer movimiento
de giro relativo (w2-s5) entre el primer carro de transferencia (2) y el primer elemento de

sujecion (5).

A su vez, el segundo carro de transferencia (3) se encuentra unido al segundo elemento
de sujecion (6) mediante una segunda articulacion (8) configurada para permitir un
segundo movimiento de giro relativo (ws-s) entre el segundo carro de transferencia (3) y

el segundo elemento de sujecion (6).

Por lo tanto, de acuerdo al segundo caso de realizacién, el objeto (O) es transportado
mediante dos carros de transferencia (2, 3) sincronizados, controlados electronicamente
de forma individual a nivel de posicién, velocidad, aceleracién y fuerza. Asi pues, en
funcién de la geometria, forma y/o tamafo del objeto (O) a transportar, se establece un
programa de funcionamiento que determina la distancia a la que se deben acercar o
separar ambos carros de transferencia (2, 3) para recoger el objeto (O), sujetar el mismo
a lo largo de la pista de transferencia (T) y soltarlo en el momento preciso. Dicho
acercamiento o separacion determinan a su vez la distancia (d) de ajuste entre el primer

elemento de sujecion (5) y el segundo elemento de sujecién (6).

El segundo mecanismo de adaptacion (20) se encuentra formado por:

— una barra deslizante (21) unida al primer elemento de sujecion (5); y

— un elemento guiador (22) unido al segundo elemento de sujecion (6);

donde la barra deslizante (21) se encuentra configurada para deslizar a lo largo del
elemento guiador (22) para permitir un movimiento de deslizamiento relativo (M21.22)

entre la barra deslizante (21) y el elemento guiador (22).
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La barra deslizante (21) presenta un eje de deslizamiento (21x); mientras que el
elemento guiador (22) presenta un eje guiador (22x), coincidente con el eje de
deslizamiento (21x); donde el eje de deslizamiento (21x) y el eje guiador (22x) son
perpendiculares a un eje de simetria longitudinal entre el primer elemento de sujecion
(5) y al segundo elemento de sujecion (6). Donde dicho eje de simetria longitudinal

coincide con el eje longitudinal del objeto (O) o se encuentra en el mismo plano vertical.

Como se aprecia en las figuras 6 y 7, el primer elemento de sujecion (5) y el segundo
elemento de sujecién (6) quedan dispuestos de forma simétrica, uno al lado del otro,
segun un eje de simetria longitudinal del dispositivo (1) que coincide con el eje
longitudinal del objeto (O) o se encuentra en el mismo plano vertical, uno al lado del
otro, manteniendo dicha simetria durante la sujecién del objeto (O) con independencia
del movimiento de giro relativo (w25, W3-s) entre los carros de transferencia (2, 3) y los
elementos de sujecion (5, 6). Asimismo, se observa que los elementos de sujecion (5,
6) no varian la distancia relativa entre ellos a lo largo de la pista de transferencia (T),
manteniendo por lo tanto dicha simetria independientemente del trazado de la pista de

transferencia (T).

La configuracion descrita presenta la ventaja de que, cuando los carros de transferencia
(2, 3) circulan por las curvas de la pista de transferencia (T), el movimiento de giro
relativo (w2-s, wa) entre los elementos de sujecion (5, 6) y los carros de transferencia
(2, 3) evita que las partes exteriores de dichos elementos de sujecion (2, 3) mas alejadas
de la pista de transferencia (T) se abran respecto a las partes interiores de los mismos,
hecho que provocaria un incremento indeseado de la distancia (d) entre el primer
elemento de sujecion (5) y el segundo elemento de sujecion (6) que podria hacer caer
el objeto (O) a su paso por la curva. Es decir, el movimiento de giro relativo (wz-s, W3-6)
entre los elementos de sujecion (5, 6) y los carros de transferencia (2, 3) permite
mantener invariable la distancia (d) entre dichos elementos de sujecién (5, 6),

independientemente de las curvas que presente la pista de transferencia (T).
Las figuras 8-10 muestran un tercer caso de realizacion del dispositivo de sujecion (1)

de la presente invencion, el cual presenta un tercer mecanismo de adaptacion (30) de

carro unico o simple.
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Como se puede apreciar, el dispositivo de sujecion (1) comprende:

— un carro de transferencia unico (4) configurado para moverse en circuito cerrado de
forma independiente a lo largo de una pista de transferencia (T);

— un primer elemento de sujecion (5) y un segundo elemento de sujecion (6) vinculados
a dicho carro de transferencia unico (4), configurados para sujetar un objeto (O) entre
ambos, a modo de pinza; y

— un tercer mecanismo de adaptacién (30) configurado para ajustar una distancia (d)
entre el primer elemento de sujecion (5) y el segundo elemento de sujecién (6) a la

geometria, forma y/o tamafio del objeto (O) a sujetar.

El carro de transferencia unico (4) se encuentra unido al primer elemento de sujecion

(5) de forma solidaria al mismo.

Por lo tanto, de acuerdo al tercer caso de realizacion, el objeto (O) es transportado
mediante un unico carro de transferencia (4) que, de igual modo, puede ser controlado
electronicamente de forma individual a nivel de posicion, velocidad, aceleracion y fuerza

mediante un programa de funcionamiento.

El tercer mecanismo de adaptacion (30) se encuentra formado por:

— un orificio guiador (31) dispuesto en el primer elemento de sujecion (5); y

— una barra auxiliar (32) unida al segundo elemento de sujecion (6) mediante una
articulacion auxiliar (9) configurada para permitir un movimiento auxiliar de giro
relativo (wa4.6) entre el carro de transferencia unico (4) y el segundo elemento de
sujecion (6);

donde la barra auxiliar (32) se encuentra configurada para deslizar a través del orificio

guiador (31) para permitir un movimiento auxiliar de deslizamiento relativo (Ms1-32) entre

la barra auxiliar (32) y el orificio de deslizamiento (31).

La articulacion auxiliar (9) presenta medios elasticos (no ilustrados) que actian sobre el
segundo elemento de sujecion (6) para que éste presione contra el objeto (O) durante
la sujecion del mismo. Asi pues, en este caso, para permitir la apertura o separacién del
segundo elemento de sujeciéon (6) respecto al primer elemento de sujecion (5), es
preciso disponer de una o mas levas de apertura (L) externas al dispositivo (1), figura

10. Dichas levas (L) sirven para hacer contacto con la barra auxiliar (9) en posiciones
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concretas de la pista de transferencia (T) durante el recorrido del carro de transferencia
unico (4) a lo largo de la misma, venciendo la fuerza de los medios elasticos para
provocar el movimiento auxiliar de giro relativo (wss). Dichas posiciones concretas
coinciden con las zonas de recogida y entrega del objeto (O), que son las que precisan

la apertura del dispositivo de sujecion (1).

El orificio guiador (31) se encuentra dispuesto en el primer elemento de sujecién (5);
mientras que la barra auxiliar (32) se encuentra unida al segundo elemento de sujecion
(6) de forma perpendicular a un eje de articulacién auxiliar (9y) de la segunda

articulacion (9).

El tercer mecanismo de adaptacion (30) comprende un elemento de fijacién (33)
configurado para fijar la barra auxiliar (32) al primer elemento de fijacién (5), por ejemplo,
mediante tornillos 0 pomos, para ajustarlo a la distancia (d) deseada en funcion de la

geometria, forma y/o tamafio del objeto (O) a sujetar.

Para todas las realizaciones anteriores, figuras 1-10, el primer elemento de fijacién (5)
comprende un primer adaptador (51) que presenta:

— un primer perfil de recepcion (52) configurado para recibir un primer objeto; y

— un primer perfil de recepcion adicional (53), distinto y opuesto al primer perfil de

recepcion (52), configurado para recibir un segundo objeto distinto al primer objeto.

A su vez, el segundo elemento de fijacion (6) comprende un segundo adaptador (61)
que presenta:

— un segundo perfil de recepcion (62) configurado para recibir el primer objeto; y

— un segundo perfil de recepcion adicional (63), distinto y opuesto al segundo perfil de

recepcion (62), configurado para recibir el segundo objeto.
Para todas las realizaciones anteriores, figuras 1-10, el primer elemento de fijacion (5)
y el segundo elemento de fijacion (6) mantienen una posicién relativa constante entre
ellos durante la sujecion del objeto (O) a lo largo de la pista de transferencia (T), para

evitar su posible caida al circular por las curvas de la misma.

La Figura 11 muestra una maquina (100) para manipular objetos (O) de acuerdo a la
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presente invencion, la cual puede funcionar con cualquiera de los dispositivos de

sujecion (1) descritos anteriormente.

De forma mas especifica, el ejemplo representado muestra una maquina (100) para
posicionar objetos (O), la cual integra una pluralidad de dispositivos de sujecién (1)

segun el primer caso de realizacion preferido.

Como se puede apreciar, dicha maquina (1) comprende:

— una primera banda transportadora (101) configurada para recibir una pluralidad de
objetos (O) dispuestos de forma aleatoria;

— medios de recogida (102) configurados para recoger los objetos (O) de la primera

banda transportadora (101);

— una segunda banda transportadora (103) configurada para permitir la salida de

dichos objetos (O);

— una pista de transferencia (T) que presenta una pluralidad de dispositivos de sujecion

(1) formados cada uno de ellos por:

o un primer carro de transferencia (2) y un segundo carro de transferencia (3)
configurados para moverse en circuito cerrado de forma independiente a lo largo
de la pista de transferencia (T), pudiendo ser controlados electronicamente de
forma individual a nivel de posicion, velocidad, aceleracion y fuerza mediante un
programa de funcionamiento;

o un primer elemento de sujecién (5) y un segundo elemento de sujecion (6)
vinculados respectivamente al primer carro de transferencia (2) y al segundo carro
de transferencia (3), configurados para sujetar un objeto (O) procedente de los
medios de recogida (102) entre ambos y entregar dicho objeto (O) a la segunda

banda transportadora (103).

El dispositivo de sujecién (1) comprende un mecanismo de adaptacion (10) configurado
para ajustar una distancia (d) entre el primer elemento de sujecion (5) y el segundo

elemento de sujecién (6) a la geometria, forma y/o tamafio del objeto (O) a sujetar.
De acuerdo al presente ejemplo, los medios de recogida (102) son medios de recogida

robotizados que se encuentran configurados para recoger los objetos (O) de la primera

banda transportadora (101) segun la informacién recibida de unos medios de vision
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artificial (104), y para rotar u orientar dichos objetos (O) hasta dejarlos en una posicién

predeterminada en el dispositivo de sujecion (1).

Los medios de visién artificial (104) comprenden una camara de vision artificial, y los
medios de recogida (102) comprenden dos brazos robots de tipo “delta”, permitiendo
una capacidad de produccion de la maquina (100) superior a 200 objetos (O)

posicionados por minuto.

Los dispositivos de sujecion (1) se encuentran configurados para recibir los objetos (O)
procedentes de los medios de recogida (102) en una posicién predeterminada, en este
caso horizontal, y entregar dichos objetos (O) a la segunda banda transportadora (5) en

posicién vertical, es decir, apoyados sobre su base principal de apoyo.

La pista de transferencia (T) se encuentra dispuesta en posicion inclinada entre la
primera banda transportadora (101) y la segunda banda transportadora (103). No
obstante, de acuerdo a otros casos de realizacion, la disposicion de la pista de
transferencia (T) respecto a dichas bandas transportadoras (101, 103) puede ser vertical

u horizontal.
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REIVINDICACIONES

1- Dispositivo de sujecion de objetos para pistas de transferencia, que comprende:

— al menos un carro de transferencia (2, 3, 4) configurado para moverse en circuito
cerrado de forma independiente a lo largo de una pista de transferencia (T);

— un primer elemento de sujecion (5) y un segundo elemento de sujecion (6) vinculados
al carro de transferencia (2, 3, 4), configurados para sujetar un objeto (O) entre
ambos;

dicho dispositivo (1), caracterizado por que comprende:

— un mecanismo de adaptacion (10, 20, 30) configurado para ajustar una distancia (d)
entre el primer elemento de sujecion (5) y el segundo elemento de sujecién (6) a la

geometria, forma y/o tamafio del objeto (O) a sujetar.

2- Dispositivo segun la reivindicacion 1, caracterizado por que comprende:

— un primer carro de transferencia (2) unido al primer elemento de sujecion (5) mediante
una primera articulacion (7) configurada para permitir un primer movimiento de giro
relativo (w2s) entre el primer carro de transferencia (2) y el primer elemento de
sujecion (5); y

— un segundo carro de transferencia (3) unido al segundo elemento de sujecion (6)
mediante una segunda articulacion (8) configurada para permitir un segundo
movimiento de giro relativo (ws-s) entre el segundo carro de transferencia (3) y el

segundo elemento de sujecién (6).

3- Dispositivo segun la reivindicacion 2, caracterizado por que el primer elemento de
sujecion (5) y el segundo elemento de sujecion (6) quedan dispuestos de forma
simétrica, manteniendo dicha simetria durante la sujecion del objeto (O) con
independencia del movimiento de giro relativo (w25, Wwss) entre los carros de

transferencia (2, 3) y los elementos de sujecion (5, 6).

4- Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 2 a 3, caracterizado por que

comprende un primer mecanismo de adaptacién (10) formado por:

— un primer brazo de adaptacion (11) unido al primer elemento de sujecién (5) mediante
una primera union giratoria (11a); y

— un segundo brazo de adaptacion (12) unido al segundo elemento de sujeciéon (6)
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mediante una segunda unién giratoria (12a);
donde el primer brazo de adaptacion (11) y el segundo brazo de adaptacion (12) se
encuentran unidos entre si mediante una tercera unién giratoria (13) que permite un
movimiento de giro relativo (w11-12) entre el primer brazo de adaptacién (11) y el segundo

brazo de adaptacion (12).

5- Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 2 a 4, caracterizado por que:

— el primer brazo de adaptacion (11) se encuentra unido al primer elemento de sujecién
(5) segun un primer eje unién (11z); y por que

— el segundo brazo de adaptacion (12) se encuentra unido al segundo elemento de
sujecion (6) segun un segundo eje union (12z);

donde el primer eje union (11z) y el segundo eje unién (12z) son paralelos entre si.

6- Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 2 a 3, caracterizado por que
comprende un segundo mecanismo de adaptacion (20) formado por:

— una barra deslizante (21) unida al primer elemento de sujecion (5); y

— un elemento guiador (22) unido al segundo elemento de sujecion (6);

donde la barra deslizante (21) se encuentra configurada para deslizar a lo largo del
elemento guiador (22) para permitir un movimiento de deslizamiento relativo (Mz1-22)

entre la barra deslizante (21) y el elemento guiador (22).

7- Dispositivo segun la reivindicacion 6, caracterizado por que:

— la barra deslizante (21) presenta un eje de deslizamiento (21x); y por que

— el elemento guiador (22) presenta un eje guiador (22x), coincidente con el eje de
deslizamiento (21x);

donde el eje de deslizamiento (21x) y el eje guiador (22x) son perpendiculares a un eje

de simetria longitudinal entre el primer elemento de sujecion (5) y al segundo elemento

de sujecion (6).
8- Dispositivo segun la reivindicacion 1, caracterizado por que comprende:
— un carro de transferencia unico (4) unido al primer elemento de sujecion (5) de forma

solidaria al mismo.

9- Dispositivo segun la reivindicacion 8, caracterizado por que comprende un tercer
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mecanismo de adaptacion (30) formado por:

— un orificio guiador (31) dispuesto en el primer elemento de sujecion (5); y

— una barra auxiliar (32) unida al segundo elemento de sujecion (6) mediante una
articulacion auxiliar (9) configurada para permitir un movimiento auxiliar de giro
relativo (wa4.6) entre el carro de transferencia unico (4) y el segundo elemento de
sujecion (6);

donde la barra auxiliar (32) se encuentra configurada para deslizar a través del orificio

guiador (31) para permitir un movimiento auxiliar de deslizamiento relativo (Ms1-32) entre

la barra auxiliar (32) y el orificio de deslizamiento (31).

10- Dispositivo segun la reivindicacion 9, caracterizado por que:

— el orificio guiador (31) se encuentra dispuesto en el primer elemento de sujecion (5);
y por que

— labarra auxiliar (32) se encuentra unida al segundo elemento de sujecion (6) de forma

perpendicular a un eje de articulacion auxiliar (9y) de la segunda articulacion (9).

11- Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 9 a 10, caracterizado por que
el tercer mecanismo de adaptacién (30) comprende un elemento de fijacion (33)

configurado para fijar la barra auxiliar (32) al primer elemento de fijacién (5).

12- Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 11, caracterizado por que

el primer elemento de fijacion (5) comprende un primer adaptador (51) que presenta:

— un primer perfil de recepcion (52) configurado para recibir un primer objeto; y

— un primer perfil de recepcion adicional (53), distinto y opuesto al primer perfil de
recepcion (52), configurado para recibir un segundo objeto;

y por que el segundo elemento de fijacion (6) comprende un segundo adaptador (61)

que presenta:

— un segundo perfil de recepcion (62) configurado para recibir el primer objeto; y

— un segundo perfil de recepcion adicional (63), distinto y opuesto al segundo perfil de

recepcion (62), configurado para recibir el segundo objeto.
13- Dispositivo segun cualquiera de las reivindicaciones 1 a 12, caracterizado por que

el primer elemento de fijacion (5) y el segundo elemento de fijacién (6) mantienen una

posicién relativa constante entre ellos durante la sujecion del objeto (O) a lo largo de la
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pista de transferencia (T).

14- Maquina para manipular objetos, que comprende:
— una primera banda transportadora (101) configurada para recibir una pluralidad de
objetos (0O);
— medios de recogida (102) configurados para recoger los objetos (O) de la primera
banda transportadora (101);
— una segunda banda transportadora (103) configurada para permitir la salida de
dichos objetos (O);
— una pista de transferencia (T) que presenta al menos un dispositivo de sujecion (1)
formado por:
o al menos un carro de transferencia (2, 3, 4) configurado para moverse en circuito
cerrado de forma independiente a lo largo de la pista de transferencia (T);
o un primer elemento de sujecion (5) y un segundo elemento de sujecion (6)
vinculados al carro de transferencia (2, 3, 4), configurados para sujetar un objeto
(O) procedente de los medios de recogida (102) entre ambos y entregar dicho
objeto (O) a la segunda banda transportadora (103);
dicha maquina (100) caracterizada por que el dispositivo de sujecion (1) comprende
un mecanismo de adaptacion (10, 20, 30) configurado para ajustar una distancia (d)
entre el primer elemento de sujecidon (5) y el segundo elemento de sujecién (6) a la

geometria, forma y/o tamano del objeto (O) a sujetar.

15- Maquina para manipular objetos segun la reivindicacion 14, caracterizada por que
los medios de recogida (102) son medios de recogida robotizados que se encuentran
configurados para recoger los objetos (O) de la primera banda transportadora (101)
segun la informacién recibida de unos medios de vision artificial (104), y para rotar u
orientar dichos objetos (O) hasta dejarlos en una posicion predeterminada en el

dispositivo de sujecion (1).
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