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ES 2759 796 T3

DESCRIPCION
Dispositivo de extension de masa alimenticia y procedimiento de extension de masa alimenticia
Campo técnico

La presente invencién se refiere a un procedimiento y un dispositivo para extender masa alimenticia arbitraria, por
ejemplo, masa de pan, y mas particularmente se refiere a un dispositivo de extensidon de masa alimenticia y un
procedimiento de extension de masa alimenticia que puede ajustar una dimensioén del ancho de la masa alimenticia
extendida a una dimensién deseada, y puede suprimir la tensién interna en ambos bordes laterales en una direccion
de ancho.

Antecedentes de la técnica

Por ejemplo, cuando se extiende una masa alimenticia arbitraria, como la masa de pan, se proporciona una unidad de
extension que tiene una pluralidad de rodillos de extension dispuestos en forma de V debajo de una tolva que almacena
en la misma la masa alimenticia, y la masa alimenticia se suministra desde la tolva entre los rodillos de extension para
que la masa alimenticia se extienda gradualmente para hacerse mas delgada. Se ha propuesto ajustar un par de
elementos de regulacion del ancho dispuestos entre los rodillos de extension en una direccidon que se aproxima y se
separa entre si, para ajustar la dimensién del ancho de la masa alimenticia a extender por los rodillos de extension
(véase, por ejemplo, literatura de patentes 1).

Documentos de la técnica anterior
Bibliografia de patentes
Bibliografia de patentes 1: solicitud de patente japonesa, publicacién n.° Sho-36-18083

Bibliografia de patentes 2: patente japonesa, JP 3 056697 B2
Un alimentador continuo y cuantitativo de masa de pan que comprende un par de un grupo de rodillos unidos a
motores de rotacion mediante bielas. La masa es alimentada por una tolva al par de un grupo de rodillos.

Bibliografia de patentes 3: solicitud de patente japonesa, JP 2006 314266 A
Un laminador para masa de fideos que comprende dos rodillos dispuestos en paralelo que se hacen vibrar con un
dispositivo de vibracion.

Bibliografia de patentes 4: solicitud de patente europea EP 0 197 671 A1

Un aparato de manipulacion de masa que comprende una pluralidad de rodillos, un transportador para alimentar
masa y medios que definen el ancho de la masa con placas que se balancean en la direccion longitudinal de los
rodillos.

Bibliografia de patentes 5: solicitud de patente europea, EP

1174 032 A1

Un aparato para suministrar masa alimenticia que comprende una pluralidad de rodillos para formar pequefios
bloques de masa alimenticia en una lamina de masa alimenticia.

Bibliografia de patentes 6: solicitud de patente europea EP 0 545 725 A1

Un aparato para suministrar una tira uniforme de masa de pan con multiples rodillos, un transportador y paredes
verticales. El aparato también comprende una unidad de control conectada a una mesa de pesaje, engranajes de
accionamiento e interruptores fotoeléctricos.

Bibliografia de patentes 7: solicitud de patente japonesa, JP 2001 321061 A

Un aparato para enrollar una masa que comprende una cinta transportadora para transportar una masa
suministrada, un par de rodillos de presién para extender y descargar la masa suministrada y medios de transporte
para transportar la cinta transportadora permitiendo un desplazamiento en la direccidon de avance. Los rodillos de
presion estan dispuestos en el medio de la cinta transportadora con la sujecién de la cinta transportadora desde
un lado superior y un lado inferior.

Descripcion de la invencion

Problema técnico

Segun la configuracion descrita en la bibliografia de patentes 1 mencionada anteriormente, ambos lados en una
direccién de ancho de la masa alimenticia a extender gradualmente por una pluralidad de rodillos de extension estan

regulados por un par de elementos de regulacién del ancho. Debido a que los elementos de regulacidn del ancho son
ajustables en posicion, la dimension del ancho de la masa alimenticia a extender se puede ajustar. Sin embargo, en
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la configuracion anterior, el elemento de regulacién del ancho solo puede ajustarse en posicién, y por tanto, los dos
bordes laterales en la direccidon del ancho de la masa alimenticia se extienden gradualmente para hacerse mas
delgados por los rodillos de extensién tienden a presionarse contra el elemento de regulaciéon del ancho y adherirse al
mismo. Por lo tanto, existe el problema de que la tension interna tiende a aplicarse a los dos bordes laterales de la
masa alimenticia a extender.

En consecuencia, un objetivo de la presente invencion es proporcionar un dispositivo de extension de masa alimenticia
y un procedimiento de extensién de masa alimenticia que pueda evitar la tension interna que queda en la masa
alimenticia repitiendo la compresion vy liberaciéon de la masa alimenticia y repitiendo la aplicacion y liberacion de la
tension interna.

Solucién técnica

La invencion se define en las reivindicaciones. El objetivo anterior se logra mediante un dispositivo segun la
reivindicacién 1 y un procedimiento segun la reivindicacion 6. Otras realizaciones opcionales pertenecientes a la
invencion se describen en las reivindicaciones dependientes.

Efectos ventajosos

Segun la presente invencion, debido a que el par de elementos de aplicacion de vibraciéon proporcionados entre al
menos dos rodillos de extension opuestos son ajustables en posicion, la dimension del ancho de la masa alimenticia
a extender puede ajustarse. Debido a que los elementos de aplicacion de vibracidon se hacen vibrar reciprocamente
en la direccion longitudinal de los rodillos de extension, los dos bordes laterales en la direcciéon del ancho de la masa
alimenticia se comprimen vy liberan repetidamente. Por lo tanto, la aplicacion y la liberacion de la tension interna se
repiten, y la tension interna no permanece en la masa alimenticia. Ademas, al hacer vibrar los elementos de aplicacion
de vibracion, se realiza sin problemas un movimiento relativo (un flujo) de la masa alimenticia con respecto al elemento
de aplicacién de vibracion.

Breve descripcién de los dibujos

La figura 1 es una vista frontal que muestra conceptual y muestra esquematicamente un dispositivo de extensién
de masa alimenticia segun una realizacion de la presente invencion.

La figura 2 es una vista lateral explicativa del dispositivo de extensién de masa alimenticia.

La figura 3(A) es un diagrama explicativo que muestra una configuracion de una unidad de extensién como se ve
en una vista plana, y la figura 3(B) es un diagrama explicativo que muestra la configuraciéon de la unidad de
extension como se ve en una vista frontal.

La figura 4 es una vista explicativa en perspectiva que muestra la configuracion de la unidad de extension.

La figura 5(A) muestra una relacién de superposicion entre un lado del extremo posterior de la masa alimenticia
anterior y un lado del extremo frontal de la siguiente masa alimenticia en la masa alimenticia, y la figura 5(B) es un
diagrama explicativo cuando la relacién de superposicion entre el lado del extremo posterior de la masa alimenticia
anterior y el lado del extremo frontal de la siguiente masa alimenticia se convierte en una relacién horizontal para
realizar el corte de la masa alimenticia.

La figura 6 es un diagrama explicativo cuando la masa alimenticia que tiene una dimension de ancho grande se
divide en una pluralidad de filas y la relacién de superposicion se convierte en la relacion horizontal.

La figura 7 es una vista explicativa en perspectiva que muestra una configuraciéon de una unidad de extension
segun una tercera realizacion.

Las figuras 8(A), 8(B) y 8(C) son vistas explicativas en perspectiva de la masa alimenticia formada por el dispositivo
de extensidon de masa alimenticia segun la realizacion de la presente invencion y que tiene una forma cuadrada,
con el mismo espesor, pero las longitudes de los lados vertical y horizontal de la misma son diferentes en las
respectivas vistas.

Las figuras 9(A), 9(B), 9(C) y 9(D) son diagramas explicativos que muestran una operacion de vibracion aplicando
elementos.

La figura 10 es un diagrama explicativo que muestra una configuracién de una unidad de extensién segun una
cuarta realizacion.

La figura 11 es una vista explicativa en perspectiva que muestra una configuracién de una unidad de extension
segun una quinta realizacion.

La figura 12 es una vista explicativa en perspectiva que muestra una configuracién de una unidad de extension
segun una sexta realizacion.

La figura 13 es un diagrama explicativo que muestra una configuracién de una unidad de extensién segun una
séptima realizacion.

La figura 14 es un diagrama explicativo que muestra una configuracién de una unidad de extensién que incluye
dos rodillos de extensién opuestos.

La figura 15 es un diagrama explicativo que muestra una realizaciéon en la que la configuracion de la unidad de
extensién se modifica aun mas.

Mejor modo de llevar a cabo la invencién
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Se explicara un dispositivo de extension de masa alimenticia segun una realizacién de la presente invenciéon con
referencia a los dibujos adjuntos. Como se muestra conceptual y esquematicamente en las figuras 1y 2, un dispositivo
de extension de masa alimenticia 11 segun la realizacion de la presente invencion incluye un soporte 13, y una tolva
17 en forma de caja que almacena en la misma masa alimenticia arbitraria 15, por ejemplo, se proporciona masa de
pan sobre el soporte 13. En una posicion correspondiente a una posicién de apertura en el fondo de la tolva 17, se
proporciona un dispositivo de corte 19 que corta la masa alimenticia 15 suministrada hacia abajo desde la tolva 17 en
una longitud predeterminada.

El dispositivo de extensién de masa alimenticia 11 esta provisto de un dispositivo de control 20 formado por un
ordenador para controlar todo el funcionamiento del dispositivo.

El dispositivo de corte 19 corta la masa alimenticia 15 en una longitud correspondiente al dispositivo de corte 19
accionando rotativamente un motor 21 de forma intermitente bajo el control del dispositivo de control 20. Ya se conocen
configuraciones de la tolva 17 y el dispositivo de corte 19, y por tanto se omitiran explicaciones detalladas de la tolva
17 y el dispositivo de corte 19.

Un transportador de cinta 23 como unidad de suministro que suministra (transfiere) la larga masa alimenticia 15, que
ha sido cortada en la longitud predeterminada por el dispositivo de corte y ha caido, en una direccién longitudinal
(hacia la izquierda en la figura 2) se proporciona debajo del dispositivo de corte 19. El transportador de cinta 23 es
conducido para que viaje por un motor (no mostrado), y la velocidad de transporte para suministrar la masa alimenticia
15 en la direccion longitudinal se puede controlar bajo el control del dispositivo de control 20. La configuracion del
transportador de cinta 23 ha sido bien conocida y, por tanto, se omitiran explicaciones detalladas del transportador de
cinta 23.

El dispositivo de extension de masa alimenticia esta provisto de un sensor de deteccidon de extremo posterior 24 que
detecta que un extremo posterior de la masa alimenticia 15 se suministra a una posicién predeterminada, cuando la
masa alimenticia 15 en el transportador de cinta 23 se suministra en la direccion longitudinal y el extremo posterior del
mismo se suministra a la posicién predeterminada. Cuando el sensor de deteccién de extremo posterior 24 detecta el
extremo posterior de la masa alimenticia 15, el motor 21 se acciona de forma rotativa bajo el control del dispositivo de
control 20, y la siguiente masa alimenticia 15 se corta y se deja caer sobre el transportador de cinta 23. Como se
describié anteriormente, cuando la siguiente masa alimenticia 15 es cortada por el dispositivo de corte 19 por la
rotacion del motor 21, como se muestra en la figura 2, un lado del extremo frontal de la siguiente masa alimenticia 15B
se superpone en el lado del extremo posterior de la masa alimenticia anterior 15A. Como una configuracion de cortar
la siguiente masa alimenticia 15B secuencialmente por el dispositivo de corte 19, tal configuracion es posible que el
dispositivo de corte 19 se haga funcionar para cortar la masa alimenticia 15 cada vez que haya pasado un tiempo
establecido previamente a un temporizador.

Por lo tanto, cuando el motor 21 en el dispositivo de corte 19 se acciona intermitentemente de forma rotativa para
cortar la masa alimenticia 15 suministrada desde la tolva 17 a una longitud predeterminada y dejar caer la masa
alimenticia 15 secuencialmente, la masa alimenticia 15 se conecta continuamente para ser suministrada en la direccion
longitudinal. Para extender la masa alimenticia 15 suministrada por el transportador de cinta 23, se proporciona una
unidad de extension 25 correspondiente a una posicion de un extremo aguas abajo del transportador de cinta 23. Es
decir, la unidad de extension 25 se proporciona en una posicion para recibir la masa alimenticia 15 suministrada en la
direccion horizontal (hacia la izquierda en la figura 2) por el transportador de cinta 23 y se mueve hacia abajo desde
el extremo aguas abajo del transportador de cinta 23.

Se proporciona la unidad de extension 25, como se muestra en la figura 2, en el soporte 13 en una posiciéon méas baja
que el transportador de cinta 23, y tiene una configuracion tal que una pluralidad de rodillos de extension 27 estan
dispuestos en forma de V para presionar una porcion de superposicion del lado del extremo posterior de la masa
alimenticia anterior 15A y el lado del extremo frontal de la siguiente masa alimenticia 15B desde una direccion
superpuesta. Mas especificamente, los respectivos rodillos de extension 27 estan provistos de forma giratoria en un
soporte de rodillo 30 fijado al soporte 13 en forma de V. Los respectivos rodillos de extensidon 27 tienen una
configuracién en la que los respectivos rodillos de extension 27 se coordinan entre si a través de un mecanismo de
transmision de potencia apropiado (no mostrado) tal como una cadena o un engranaje, y giran mas rapido hacia el
lado aguas abajo.

La unidad de extension que extiende la masa alimenticia 15 al disponer la pluralidad de rodillos de extension 27 en
forma de V ya se conoce. Sin embargo, la unidad de extension 25 segun la presente realizacion incluye una unidad
de aplicacion de vibracion 29 (véase las figuras 3) que aplica vibraciéon en una direccion de ancho a ambos bordes
laterales en la direccion del ancho (una direccidn horizontal en la figura 1, una direccion longitudinal del rodillo de
extension 27) de la masa alimenticia 15 extendida por los rodillos de extension 27.

Mas especificamente, se proporcionan un par de elementos de aplicacion de vibracion 31 provistos en la unidad de

aplicacion de vibraciéon 29, como se muestra en las figuras 1 y 3, entre los rodillos de extensién 27 dispuestos en forma
de V. Los elementos de aplicacién de vibracion 31 se proporcionan de modo que una distancia opuesta se hace mas
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estrecha a medida que se mueve hacia abajo, y el lado inferior de los elementos de aplicacion de vibracion 31
gradualmente se vuelve mas grueso. Debido a que los elementos de aplicacion de vibracidon 31 se proporcionan de
forma mdvil en la direccién que se aproxima y se separa entre si, el ancho de la masa alimenticia 15 se puede regular.
En una posicidn opuesta al extremo aguas abajo (un extremo de suministro) del transportador de cinta 23, en otras
palabras, en una posicion en un lado opuesto del transportador de cinta 23, colocando la unidad de extension 25 entre
ellos, una placa base 33 que es larga en la direccién longitudinal del rodillo de extension 27 esta provista integralmente
en el soporte 13.

Un par de deslizadores 37 estan provistos de forma mévil en un elemento de guia 35 provisto en la placa base 33. Los
elementos de acoplamiento 39 acoplados integralmente con los elementos de aplicacion de vibracién 31 estan fijados
respectivamente al par de deslizadores 37. Los elementos de guia 41 orientados a un lado superior del transportador
de cinta 23, con un lado aguas arriba del mismo ensanchandose gradualmente, estan provistos integralmente en una
parte superior del par de elementos de aplicacion de vibracién 31.

Un soporte de motor 43 esta provisto integralmente de manera vertical en un lado de la placa base 33, para mover el
par de elementos de aplicacion de vibracion 31 para aproximarse o separarse entre si en la direccion longitudinal de
los rodillos de extension 27. El soporte de motor 43 esta provisto de un dispositivo de accionamiento de rotacion 45
tal como un servomotor, y una polea de accionamiento 49 tal como una polea dentada esta provista en un eje de
rotacion 47 del dispositivo de accionamiento de rotacion 45.

Se proporciona una polea accionada 51 de forma giratoria en una posicién alejada de la polea de accionamiento 49,
y un elemento sin fin 53 tal como una cinta dentada se enrolla alrededor de la polea accionada 51 y la polea de
accionamiento 49. Uno de los elementos de acoplamiento 39 esta acoplado con un lado superior del elemento sin fin
53 y el otro de los elementos de acoplamiento 39 esta acoplado con un lado inferior del elemento sin fin 53.

En cuanto a la distancia opuesta en el lado inferior del par de elementos de aplicacién de vibraciéon 31, como se
muestra en la figura 3(B), se supone que la distancia en una posicidn cerrada donde los elementos de aplicacion de
vibraciéon 31 se acercan mas estrechamente entre si es una distancia cerrada D1, y la distancia en una posiciéon donde
los elementos de aplicaciéon de vibracion 31 estan mas separados entre si es una distancia abierta D2. También se
supone que una distancia en la cual los elementos de aplicaciéon de vibracion 31 respectivos se mueven entre la
posicion cerrada y la posicion abierta es una longitud de embolada ST. Segun la invencion, el par de elementos de
aplicacion de vibracion 31 se puede mover en la direccion que se aproxima y se separa entre si ajustando la distancia
cerrada D1y la longitud de embolada ST del par de elementos de aplicacién de vibracion (los elementos de regulacion
del ancho) 31 en el dispositivo de control 20 y girando positivamente o girando negativamente el dispositivo de
accionamiento de rotacion 45 bajo control del dispositivo de control 20. Segun la invencién, ajustando una posicion de
movimiento del par de elementos de aplicaciéon de vibracion 31, una dimensién del ancho de la masa alimenticia 15,
que esta sujeta a una accién de extensién en la unidad de extension 25 puede regularse a una dimension deseada.
Como ya se entiende, los elementos de aplicacion de vibracién 31 pueden regular libremente la dimensién del ancho
de la masa alimenticia 15 a extender, constituyendo asi un determinado tipo de elementos de aplicacion de vibracion.
Al ajustar la distancia cerrada de los elementos de aplicacion de vibracion (los elementos de regulacién del ancho) 31
entre D1 a D3, la masa alimenticia, en la que las partes cortadas 15C de la masa alimenticia 15 tienen una superficie
cuadrada que tiene el mismo espesor pero que tiene diferentes longitudes de los lados vertical y horizontal entre si,
como se ve en una vista plana, se pueden conformar segun se muestra en las figuras 8(A), 8(B) y 8(C).

Ademas, segun la invencion, después de que el par de elementos de aplicacién de vibracién 31 se colocan para
regular la dimensién del ancho de la masa alimenticia 15 a extender, los elementos de aplicacién de vibracion 31 se
pueden hacer vibrar reciprocamente en la direccién del ancho (en la direccion longitudinal de los rodillos de extension
27) en una posicién donde se ha realizado el posicionamiento, repitiendo la rotacién positiva y negativa del dispositivo
de accionamiento de rotacién 45 dentro de un intervalo de rotacion deseado. En consecuencia, se puede aplicar
vibracion a ambos bordes laterales en la direccion del ancho de la masa alimenticia 15 que se esta extendiendo por
los rodillos de extension 27. Por lo tanto, se puede evitar la adhesion de la masa alimenticia 15 a los elementos de
aplicacion de vibracién 31, permitiendo asi mover la masa alimenticia 15 sin problemas. Ademas, la masa alimenticia
15 rodeada por el par de elementos de aplicaciéon de vibracion 31 y los rodillos de extension 27 se mueve
alternativamente en la direccién de suministro (direccion longitudinal en las figuras 1y 2) y la direccion del ancho
haciendo vibrar reciprocamente los elementos de aplicacion de vibracion 31 en la direccién del ancho, permitiendo asi
mejorar la eficiencia de extension de la masa alimenticia 15 por los rodillos de extension 27.

Como se muestra en la figura 4, cuando la masa alimenticia 15 que se extendera gradualmente para adelgazarse por
los rodillos de extensién 27 esta regulada por los elementos de aplicacion de vibracion 31, para aplicar vibracion desde
ambos lados en la direccion del ancho, se puede aplicar vibracién a toda la masa alimenticia 15 en una porcioén
sometida a la accién de extension. Por lo tanto, se puede aplicar vibracion a toda la porcion de la masa alimenticia 15
sometida a la accion de extension para poder realizar la desgasificacion.

En el caso descrito anteriormente, la desgasificacion de la masa alimenticia 15 puede ajustarse controlando la rotacion

positiva y negativa del dispositivo de accionamiento de rotacién 45 bajo el control del dispositivo de control 20 para
ajustar el numero de vibraciones reciprocas y la longitud de embolada ST por unidad de tiempo del par de elementos
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de aplicacion de vibracion 31. En consecuencia, la masa alimenticia 15 que tiene una gravedad especifica alta puede
adquirirse aumentando el nimero de vibraciones reciprocas para desgasificar la masa alimenticia 15 de manera mas
eficiente, o la masa alimenticia 15 que tiene una gravedad especifica baja se adquiere disminuyendo el numero de
vibraciones reciprocas para reducir la desgasificacion.

Ademas, la velocidad de operacién de aproximacion y la velocidad de operacion de separacion del par de elementos
de aplicacion de vibraciéon 31 se ajustan para que sean ajustables. Como ejemplo especifico, la distancia cerrada D1
es de 15 milimetros, la longitud de embolada ST es de 15 milimetros, la distancia abierta D2 es de 45 milimetros, la
velocidad de operacion de aproximacion es de 20 m/min, y la velocidad de operacion de separacion es de 25 m/min.
Segun la configuracién, al acelerar (aumentar) la velocidad de operacion de aproximacion, se puede mejorar el efecto
de desgasificacion. Al acelerar (aumentar) la velocidad de operacién de separacion de la velocidad de operacion de
aproximacion, se puede reducir la adhesion de la masa alimenticia 15, promoviendo asi el flujo descendente de la
masa alimenticia 15. En otras palabras, se puede lograr rapidamente un efecto al liberar la masa alimenticia 15 de un
par de elementos de aplicacion de vibracion 31.

Ademas de la configuracion descrita anteriormente, los elementos de aplicacion de vibracion 31 se proporcionan de
modo que los elementos de aplicacion de vibracién 31 pueden detenerse temporalmente en un estado de separacion
mas alejado entre si. Cuando los elementos de aplicacion de vibracidén 31 se desplazan del estado mas cerrado (la
posiciéon cerrada) al estado abierto, el tiempo de parada no se establece. Sin embargo, cuando los elementos de
aplicacion de vibracion 31 se desplazan del estado mas abierto (la posicidn abierta) al estado cerrado, se establece el
tiempo de parada. El tiempo de parada se puede establecer arbitrariamente, y un tiempo de aproximadamente 0,5 a
2 segundos es el mas efectivo. Si el tiempo de parada es corto, la masa alimenticia 15 se comprime nuevamente en
un estado donde el efecto de disminucién de la masa alimenticia 15 debido a la liberacion es pequefo, y por tanto la
masa alimenticia 15 no se puede soltar de manera eficiente. Ademas, si el tiempo de parada es largo, el efecto de
aplicar vibracién a la masa alimenticia 15 disminuye, disminuyendo asi la eficiencia de desgasificacion y la eficiencia
de extension.

Cuando el par de elementos de aplicacion de vibracion 31 se hacen funcionar en la direccién de aproximacion entre
si, la velocidad de alimentacién de la masa alimenticia 15 por los rodillos de extension 27 se controla a baja velocidad
o para detener la masa alimenticia 15 bajo el control del dispositivo de control 20. Cuando el par de elementos de
aplicacion de vibracion 31 se hacen funcionar en la direccién de separacién entre si, se desea controlar el
funcionamiento de los rodillos de extension 27 de la manera opuesta. Es decir, cuando el par de elementos de
aplicacion de vibracion 31 se hacen funcionar para que estén separados entre si, la velocidad de alimentacion de la
masa alimenticia 15 por los rodillos de extension 27 se establece para que sea mas rapida que la velocidad de
alimentacion de la masa alimenticia 15 por los rodillos de extensién 27 cuando los elementos de aplicacion de vibracion
31 se hacen funcionar para aproximarse entre si.

A continuacion se explica una relacién entre la velocidad de rotacion de los rodillos de extension 27 y el funcionamiento
de aproximacion y separacion de los elementos de aplicacién de vibracién 31 con referencia a las figuras 9. Un
intervalo de desaceleracion en el que la velocidad de rotacidon de los rodillos de extensiéon 27 se desacelera se
establece en asociaciéon con una posicion de movimiento de los elementos de aplicacién de vibracion 31. En la figura
9(A), la posicion donde el par de elementos de aplicacion de vibracion 31 estan mas separados entre si se indica
mediante una linea continua, y la posicién mas aproximada de los elementos de aplicaciéon de vibracién 31 se indica
mediante una linea imaginaria. Como se muestra en la figura 9(B), la velocidad de rotacién de los rodillos de extension
27 se desacelera al 10 % de la velocidad establecida, desde el momento en que el par de elementos de aplicacién de
vibracion 31 se hacen funcionar para aproximarse entre si y pasar una posicion a una distancia T1 de la posicién mas
aproximada. Como se muestra en la figura 9(C), el par de elementos de aplicacién de vibracion 31 alcanzan la posicion
mas aproximada, y a continuacién se hacen funcionar para separarse inmediatamente después. Como se muestra en
la figura 9(D), la velocidad de rotacion de los rodillos de extension 27 vuelve a la velocidad establecida, desde el
momento en que el par de elementos de aplicacion de vibracidon 31 se hacen funcionar para separarse entre si y pasar
una posicién a una distancia T2 desde la posicion mas aproximada. Segun la configuracion, se mejora el efecto de
desgasificacion. Ademas, se puede reducir la adhesién de la masa alimenticia 15, promoviendo asi el flujo
descendente de la masa alimenticia 15.

Los elementos de aplicacién de vibracién 31 tienen la funcién de regular el movimiento de la masa alimenticia 15 que
se va a someter a la accion de extension entre los rodillos de extensién 27 dispuestos en forma de V, en la direccion
del ancho. Por lo tanto, como se muestra en la figura 4, la forma de los elementos de aplicacion de vibracion 31
coincide con la forma de V de los rodillos de extension 27.

La forma de los elementos de aplicacién de vibracion 31 no esta particularmente limitada a esta forma, y puede
establecerse segun condiciones tales como la propiedad de la masa y un ancho de descarga de la masa a regular.
Como una forma en la que los rodillos de extensién 27 estan dispuestos es en forma de V, es suficiente que la distancia
entre los rodillos de extensién 27 ubicados en el lado inferior sea menor que la distancia entre los rodillos de extension
27 ubicados en el lado superior. Por ejemplo, un diametro de los rodillos de extension del lado inferior 27 se puede
establecer mas grande que el de los rodillos de extension del lado superior 27. Se puede adoptar una configuracion
en la que los rodillos de extensién 27 se enfrentan horizontalmente o una configuracion en la que los rodillos de
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extension 27 estan dispuestos en forma de zigzag.

Como se describié anteriormente, un sensor de deteccion de estado de transporte 55 (véase la figura 2) que detecta
el estado de transporte de la masa alimenticia 15 a la unidad de extension 25 se proporciona para controlar la velocidad
de transporte del transportador de cinta 23 de manera apropiada cuando la accién de extensién de la masa alimenticia
15 se realiza en la unidad de extension 25. El sensor de deteccidn 55 es, por ejemplo, un sensor de deteccion de
distancia que utiliza un rayo laser, y detecta un estado elevado de la masa alimenticia 15 cerca de una entrada de la
unidad de extension 25.

Es decir, cuando el sensor de deteccion 55 ha detectado una protuberancia mas grande que una protuberancia de la
masa alimenticia 15 en un estado normal, el dispositivo de control 20 controla la velocidad de transporte del
transportador de cinta 23 para que sea baja. Cuando la protuberancia de la masa alimenticia 15 es mas pequefia que
la del estado normal, la velocidad de transporte del transportador de cinta 23 se controla para que sea mas alta que
la del estado normal. Es decir, la velocidad de transporte del transportador de cinta 23 se controla de manera apropiada
correspondiente a la velocidad de extension de la unidad de extension 25.

Como se muestra en las figuras 1, 5(A) y 5(B), la masa alimenticia 15 extendida a un espesor predeterminado y una
dimensién de ancho predeterminada por la unidad de extension 25 se transfiere a un transportador de mediciéon (un
transportador de pesaje) 59 que constituye un dispositivo de medicién y corte por una unidad de transferencia 57
provista en una posicion debajo de la unidad de extension 25. Cuando la masa alimenticia 15 se pesa a un peso
predeterminado establecido de antemano por el transportador de medicion 59, la masa alimenticia 15 se corta
mediante un dispositivo de corte 61 que es otro elemento que constituye el dispositivo de medicién y corte. La unidad
de transferencia 57 esta constituida por un transportador de transferencia, tal como un transportador de cinta, y una
direccion de transferencia del transportador de transferencia 57 esta configurada en una direccién ortogonal a (una
direccion que intersecta) la direccion de transferencia del transportador de cinta 23.

Mas especificamente, la direccién de suministro de la masa alimenticia 15 por el transportador de cinta 23 es una
direccion horizontal en la figura 2, y la direccién de transferencia por la unidad de extensién 25 es una direccion vertical.
La direccion de transferencia de la masa alimenticia 15 por el transportador de transferencia 57 es una direccion
ortogonal al dibujo de la figura 2. Es decir, las direcciones de transferencia de la masa alimenticia 15 por el
transportador de cinta 23, la unidad de extension 25 y el transportador de transferencia 57 son ortogonales entre si.

Por lo tanto, una direccion de superposicion de la masa alimenticia anterior 15A y la siguiente masa alimenticia 15B
es una superposicion vertical en el transportador de cinta 23, y en una posicién de la unidad de extension y en el
transportador de transferencia 57, la direccion de superposicion se cambia a derecha e izquierda (lateral, horizontal)
se superponen en la figura 2. Por lo tanto, el transportador de cinta 23, la unidad de extension 25, el transportador de
transferencia 57 y similares constituyen un determinado tipo de unidad de conversion de relacion de superposicién
que cambia la relacion de superposicion entre el lado del extremo posterior de la masa alimenticia anterior 15A y el
lado del extremo frontal de la siguiente masa alimenticia 15B desde una relacién vertical a una relacién lateral (una
relacion de superposicion horizontal).

Un rodillo de alisado 63 (véase la figura 1) que alisa el espesor de la masa alimenticia 15 transferida por el
transportador de transferencia 57 a un determinado espesor se proporciona de forma giratoria en un lado superior
cerca del extremo aguas abajo del transportador de transferencia 57. Ademas, en un lado aguas arriba del
transportador de transferencia 57, se proporciona un sensor de deteccién de seccién doblada 65 que detecta un
cambio de una seccién doblada de la masa alimenticia 15 transferida desde la unidad de extensién 25 al transportador
de transferencia 57 a la direccién de transferencia del transportador de transferencia 57.

El sensor de deteccion de seccion doblada 65 es un sensor de deteccion de distancia similar al sensor de deteccion
55. Cuando una distancia detectada de la masa alimenticia 15 a la seccion doblada es mayor que un valor establecido
de antemano, la velocidad de transferencia del transportador de transferencia 57 se controla a una velocidad mas
baja, o la velocidad de transferencia de la unidad de extensién 25 se controla a una velocidad mas alta. Cuando la
distancia detectada es menor que el valor establecido, la velocidad de transferencia del transportador de transferencia
57 se controla a una velocidad mas alta y la velocidad de transferencia de la unidad de extension 25 se controla a una
velocidad mas baja. Es decir, la configuracion es que, en una relacion entre la velocidad de transferencia de la unidad
de extension 25 y la velocidad de transferencia del transportador de transferencia 57, las velocidades se controlan
para que sean apropiadas.

Cuando la masa alimenticia 15 se transfiere desde el transportador de transferencia 57 y se coloca en el transportador
de medicién 59 provisto en el lado aguas abajo, y se mide a un valor de medicién correspondiente al peso deseado
establecido de antemano, la masa alimenticia 15 se corta con el dispositivo de corte 61 dispuesto entre el transportador
de transferencia 57 y el transportador de medicion 59. El dispositivo de corte 61 incluye accionadores ascendentes y
descendentes 67U y 67L, tales como un cilindro de presion de fluido colocado en el soporte 13, para enfrentarse
verticalmente entre si. El accionador ascendente y descendente 67U en el lado superior esta provisto de una cuchilla
de corte 69 para poder moverse verticalmente. El accionador ascendente y descendente 67L en el lado inferior esta
provisto de un elemento de soporte 71 que soporta la masa alimenticia 15 desde abajo, orientado hacia la cuchilla de
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corte 69 para poder moverse verticalmente.

Por lo tanto, cuando la cuchilla de corte 69 corta la masa alimenticia 15 en el dispositivo de corte 61, una porcién a
cortar de la masa alimenticia 15 es soportada desde abajo por el elemento de soporte 71. La cuchilla de corte 69 entra
en contacto con una superficie superior del elemento de soporte 71, para cortar la masa alimenticia 15. En
consecuencia, la masa alimenticia 15 no cae hacia abajo en una parte inferior de la superficie cortada.

Segun la configuracion descrita anteriormente, una posicion de corte 69A (véase las figuras 5) por el dispositivo de
corte 61 puede establecerse lo mas cerca posible de un lado del extremo aguas arriba del transportador de medicion
59. Por lo tanto, una regién desde la posicion de corte 69A del dispositivo de corte 61 a una posiciéon 15D (una posicion
de inicio de medicion C en el transportador de medicion 59) donde la masa alimenticia 15 entra en contacto por primera
vez con el transportador de medicién 59, es decir, una region donde el peso se predice en un estado con la masa
alimenticia 15 flotando (una regién de corte pronosticada) se puede acortar. En consecuencia, la precision de medicion
por el transportador de medicion 59 puede mejorarse aun mas.

La parte cortada 15C después de que la masa alimenticia 15 es medida por el transportador de medicion 59 y cortada
por el dispositivo de corte 61 mostrado en la figura 1 se mide nuevamente por un segundo transportador de medicion
73 dispuesto en el lado aguas abajo del transportador de medicidn 59, y se transfiere al siguiente procedimiento. El
segundo transportador de medicidn 73 es para confirmar si el peso de la parte cortada 15C que ha sido cortada segun
el resultado de medicién del transportador de medicion 59 es exacto. Cuando el peso de la parte cortada 15C es
diferente del valor establecido del peso predeterminado establecido de antemano, el valor de mediciéon por el
transportador de medicién 59 es corregido por el dispositivo de control 20 para que el corte por el dispositivo de corte
61 se realice con precision. Por lo tanto, la parte cortada 15C se corta con precisién en un intervalo que tiene menos
errores en todo momento con respecto al peso del valor establecido de antemano.

Como se describio anteriormente, si la relacion de superposicion entre un lado del extremo posterior 15AE (véase las
figuras 5) de la masa alimenticia anterior 15A y un lado del extremo frontal 15BE de la siguiente masa alimenticia 15B
se convierte de la relacion vertical a la relacion lateral (la relacidon horizontal) por la unidad de conversion de relacion
de superposicion, la relaciéon de superposicion entre el lado del extremo posterior 15AE de la masa alimenticia anterior
15A y el lado del extremo frontal 15BE de la siguiente masa alimenticia 15B se convierte en la relacion horizontal, y
una superficie de conexion 15S de la misma se transfiere al transportador de medicién 59 en un estado que se extiende
verticalmente. El lado del extremo posterior 15AE y el lado del extremo frontal 15BE se adhieren y estan conectados
entre si por la accidon de extension de la unidad de extension 25, y la superficie de conexion 15S esta formada en un
estado inclinado (no inclinado verticalmente sino horizontalmente con respecto a la direccién de transferencia) desde
la masa alimenticia anterior 15A hacia la siguiente masa alimenticia 15B. Ademas, se puede generar una pequefa
depresion 75 entre una porcién del extremo frontal del lado del extremo frontal 15BE y una superficie lateral de la
masa alimenticia anterior 15A. Sin embargo, una superficie inferior de la masa alimenticia 15 colocada sobre el
transportador de transferencia 57 y el transportador de pesaje 59 en la porciéon de superposicion, es decir, una
superficie presionada por los elementos de aplicacion de vibracion 31 se forma en una superficie lisa, y una depresion
tal como la depresion 75 no se forma en la superficie inferior de la masa alimenticia 15.

Aqui se explica un caso donde la posicién de corte 69A por la cuchilla de corte 69 en el dispositivo de corte 61 se
establece en una posicion de la depresion 75 o en una posicién cercana a la depresion 75. En este caso, la depresion
75 esta en la superficie lateral de la masa alimenticia 15, no en una posicién orientada hacia una superficie de
suministro del transportador de medicion 59. Sin embargo, la porcion de superposicion de la masa alimenticia 15 se
coloca en una superficie superior de la del transportador de medicién 59 o esta en un estado cercano al mismo.

Una porcion (de una distancia L) de la masa alimenticia 15 desde la posicion de corte 69A a la posicién de contacto
15D donde la masa alimenticia 15 primero entra en contacto con el transportador de medicion 59 y una porcion de la
masa alimenticia 15 desde la posicion cortada 69A a una posicion de separacion S en la que la masa alimenticia 15
esta separada del transportador de transferencia 57 esta en un estado flotante. Por lo tanto, el peso de la masa
alimenticia 15 en la porcién correspondiente a la distancia L no se mide realmente, sino que se calcula basado en el
valor de medicion del transportador de medicion 59, y por tanto la porcién se convierte en una regién de corte prevista.
Aunque el lado del extremo posterior 15AE y el lado del extremo frontal 15BE se adhieren y estan conectados entre
si con la superficie inclinada 15S que sirve como limite, debido a que la relacién de superposicién del lado del extremo
posterior 15AE y el lado del extremo frontal 15BE es la relacion horizontal, el lado del extremo posterior 15AE y el lado
del extremo frontal 15BE se colocan directamente sobre el transportador de medicion 59 y el peso de la masa
alimenticia 15 actua hacia abajo del transportador de medicion 59.

En consecuencia, un error de medicion de la masa alimenticia 15 por el transportador de medicion 59 puede reducirse,
y un error en un peso predicho en la regidén de corte pronosticada puede suprimirse ain mas, en comparacion con un
caso donde el lado del extremo frontal 15BE se superpone en un lado superior del lado del extremo trasero 15AE.

Incluso cuando la masa alimenticia 15 se corta en la posicién de la depresién 75 o en la posicién cercana a la depresion

75, la posicién de contacto 15D de la masa alimenticia 15 puede coincidir con la posicion de inicio de medicion C del
transportador de medicién 59 formando la superficie de la masa alimenticia 15 colocada sobre el transportador de

8



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2759 796 T3

medicion 59 en una superficie lisa. En consecuencia, la longitud de la distancia L esta estabilizada, y la parte cortada
15C puede cortarse con un peso mas preciso.

La figura 6 muestra una segunda realizacion. En la segunda realizacion, un caso donde la dimensién del ancho de la
masa alimenticia 15 se establece grande en comparacion con el espesor de la masa alimenticia 15. La direccion de
transferencia de la masa alimenticia 15 por el transportador de transferencia 57 es hacia la izquierda en la figura 6,
que es una direccion opuesta a la direccion de transferencia de la masa alimenticia por el transportador de cinta 23.
Al provocar uno o una pluralidad de dispositivos de corte tales como un cortador en forma de disco 77 como se muestra
en la figura 6 para apoyarse en el rodillo de extension mas inferior 27, la masa alimenticia 15 extendida por la unidad
de extension 25 puede dividirse en dos filas 0 mas. En la segunda realizacién, después de que la masa alimenticia 15
en el transportador de transferencia 57 se divide en una pluralidad de filas (por ejemplo, tres filas) de masa alimenticia
15X, 15Y y 15Z por la pluralidad de (por ejemplo, dos en la figura 6) los cortadores en forma de disco 77 dispuestos
con una distancia requerida en una direccién ortogonal a la direccion de transferencia (en la direccion del ancho), una
unidad de conversién de relacion de superposicion 79 convierte la relacion de superposicion entre el lado del extremo
posterior 15AE de la masa alimenticia anterior 15A y el lado del extremo frontal 15BE de la siguiente masa alimenticia
15B desde la relacion vertical a la relacién horizontal (lateral), y transfiere la masa alimenticia 15. La masa alimenticia
15 dividida en las filas respectivas se mide a un peso predeterminado establecido de antemano por cada transportador
de medicion 59, y se corta en la parte cortada 15C por cada cuchilla de corte 69 para cada fila.

En las realizaciones anteriores, el lado del extremo frontal 15BE de la siguiente masa alimenticia 15B esta laminado
en la superficie superior del lado del extremo posterior 15AE de la masa alimenticia anterior 15A mediante el dispositivo
de corte 19 para formar una porciéon superpuesta vertical. Como se describié anteriormente, cuando la unidad de
conversion de relacién de superposicion convierte la relacion de superposicion entre el lado del extremo posterior
15AE (véase las figuras 5) de la masa alimenticia anterior 15A y del lado del extremo frontal 15BE de la siguiente
masa alimenticia 15B desde la relacion vertical a la relacion lateral (horizontal), la relacion de superposicion del lado
del extremo posterior 15AE de la masa alimenticia anterior 15A y el lado del extremo frontal 15BE de la siguiente masa
alimenticia 15B se convierte en la relacion horizontal. La superficie de conexion 15S de la misma se transfiere al
transportador de medicién 59 en un estado que se extiende verticalmente. La porcion (la distancia L) desde la posicion
de corte 69A a la posicién de contacto 15D donde la masa alimenticia 15 primero entra en contacto con el transportador
de medicién 59 y la porcién desde la posicion de corte 69A a la posicion de separacion S en la cual la masa alimenticia
15 esta separada del transportador de transferencia 57 estan en un estado flotante. Sin embargo, el lado del extremo
posterior 15AE y el lado del extremo frontal 15BE se colocan directamente en el transportador de medicién 59 y el
peso de la masa alimenticia 15 actua sobre el transportador de medicion 59 en la direccion vertical. En consecuencia,
un error de medicidn de la masa alimenticia 15 por el transportador de medicion 59 puede reducirse, en comparacion
con el caso donde el lado del extremo frontal 15BE se superpone en un lado superior del lado del extremo posterior
15AE.

La figura 7 muestra una tercera realizacion. Como se muestra en la figura 7, el lado del extremo posterior 15AE vy el
lado del extremo frontal 15BE se pueden colocar de antemano para superponerse horizontalmente sobre el
transportador de cinta 23 y se pueden superponer para adherirse y conectarse entre si. En la tercera realizacion, la
direccién de transferencia de la masa alimenticia 15 por el transportador de transferencia 57 es hacia la derecha en la
figura 7, y es la misma direccion que la direccion de transferencia de la masa alimenticia por el transportador de cinta
23. En consecuencia, una porcion de superposicion formada laminando el lado del extremo frontal 15BE de la siguiente
masa alimenticia 15B en una superficie superior del lado del extremo posterior 15AE de la masa alimenticia anterior
15A por el dispositivo de corte 19 se mantiene como esta y se suministra.

La figura 10 muestra una cuarta realizacion. En los elementos de aplicacion de vibracion (los elementos de regulacion
del ancho) 31, se puede formar una inclinacion de las caras opuestas en una forma truncada, como se muestra en la
figura 10. La figura 10 es un diagrama explicativo que muestra esquematicamente otra forma de los elementos de
aplicacion de vibracion (elementos de regulacion del ancho) 31. En la primera realizacion, se ha explicado que los
elementos de aplicacion de vibracion (el elemento de regulacion del ancho) 31 se enfrentan entre si, como se muestra
en las figuras 1 y 3, de modo que una distancia opuesta se hace mas estrecha a medida que se mueve hacia abajo y
el lado inferior de cada elemento de aplicacion de vibracion 31 se vuelve gradualmente mas grueso. Por el contrario,
los elementos de aplicacion de vibracién 31 pueden proporcionarse de modo que la distancia opuesta se haga mas
ancha a medida que se mueve hacia abajo y el lado inferior de cada elemento de aplicacién de vibracion 31 se vuelve
gradualmente mas delgado. Cuando se hace funcionar un par de elementos de aplicacién de vibracion 31 para
aproximarse entre si para comprimir la masa alimenticia 15, una fuerza componente que presiona la masa alimenticia
15 actua hacia abajo para promover el flujo descendente de la masa alimenticia 15. Los elementos de aplicacion de
vibracion 31 son eficaces para extender masa de pizza relativamente dura o similar. En la primera realizacion mostrada
en la figura 1, la direccion de transferencia de la masa alimenticia 15 por el transportador de transferencia 57 es hacia
la izquierda en la figura 1. Sin embargo, en la cuarta realizacion, la direccion de transferencia de la masa alimenticia
15 por el transportador de transferencia 57 es vertical al dibujo de la figura 10, y la masa alimenticia 15 se transfiere
en una direccidn que sobresale de esta manera del dibujo.

Se explica una realizacion cuyo modo se cambia parcialmente de modo que la masa alimenticia 15 que se extiende o
se extiende para dividirse en una pluralidad de filas se suministra en un estado de superposicion vertical entre si, sin
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usar la unidad de conversion de relacion de superposicion 79.

La figura 11 muestra una quinta realizacion. La quinta realizacién muestra un caso donde la masa alimenticia 15 se
transfiere en un estado con la relacion de superposicion del lado del extremo posterior 15AE de la masa alimenticia
anterior 15A y el lado del extremo frontal 15BE de la siguiente masa alimenticia 15B manteniéndose en la relacion
vertical, sin usar la unidad de conversion de relacién de superposicion 79 en la segunda realizacion mostrada en la
figura 6. Tres dispositivos de separacion y suministro 81 estan dispuestos en paralelo en el lado aguas abajo del
transportador de transferencia 57. Los dispositivos de separacion y suministro 81 son transportadores de suministro
que separan respectivamente la masa alimenticia 15X, 15Y y 15Z dividida por el cortador 77 en la direccién del ancho
y transfieren la masa alimenticia 15 por cada fila. Ademas, tres transportadores de medicion 59 y segundos
transportadores de medicion (no mostrados) similares a los de la primera realizacién se instalan continuamente para
cada fila en el lado aguas abajo de cada uno de los dispositivos de separacion y suministro 81. El dispositivo de corte
61 que incluye tres cuchillas de corte 69 se proporciona entre los respectivos dispositivos de separacién y suministro
81y los respectivos transportadores de medicion. El sensor de deteccion de seccion curvada 65 que detecta un cambio
en la direccién de transferencia del transportador de transferencia 57, de la seccién curvada de la masa alimenticia 15
transferida desde la unidad de extension 25 al transportador de transferencia 57 se proporciona en un lado aguas
arriba del transportador de transferencia 57 (en el lado derecho en la figura 11). Los elementos de soporte 71 estan
dispuestos respectivamente entre los tres dispositivos de separacion y suministro 81 dispuestos en paralelo y los tres
transportadores de medicion 59 dispuestos en paralelo. Los elementos de soporte 71 soportan la masa alimenticia
15X, 15Y y 15Z, respectivamente, cuando la masa alimenticia 15X, 15Y y 15Z se corta respectivamente por las tres
cuchillas 69.

La figura 12 muestra una sexta realizacion. En la sexta realizacion, la direccion de transferencia de la masa alimenticia
15 por el transportador de transferencia 57 es hacia la derecha en la figura 12, y es la misma direccion que la direccion
de transferencia de la masa alimenticia por el transportador de cinta 23. En consecuencia, una porcion de
superposicion formada laminando el lado del extremo frontal 15BE de la siguiente masa alimenticia 15B en una
superficie superior del lado del extremo posterior 15AE de la masa alimenticia anterior 15A por el dispositivo de corte
19 se mantiene como esta y se suministra.

La figura 13 muestra una séptima realizacién. Una direccién de flujo de la masa alimenticia 15 puede ser no solo la
direccién vertical, sino también una direccién inclinada a la direccién horizontal. Ademas, el angulo de inclinacion del
mismo puede ser ajustable dentro de un intervalo de, por ejemplo, 45° a 90°. Como se muestra en la figura 13, la
altura de una region ocupada por la unidad de extensioén 25 se puede establecer baja disponiendo la pluralidad de
rodillos de extension opuestos 27 de modo que el flujo de la masa alimenticia 15 esté inclinado. En consecuencia, la
altura de todo el dispositivo de extension de masa alimenticia 11 puede establecerse baja, permitiendo asi facilitar el
suministro de la masa alimenticia 15.

Como se describié anteriormente, los rodillos de extension 27 pueden configurarse con un par de rodillos opuestos
(dos) o con una relacion en la que un rodillo se opone a tres rodillos, y similares. Segun la presente invencion, cuando
la masa alimenticia 15 suministrada a través de los rodillos de extension opuestos 27 se extiende y se hace mas
delgada, la dimension del ancho de la masa alimenticia 15 a extender se puede ajustar haciendo vibrar reciprocamente
el par de elementos de aplicacion de vibracion (los elementos de regulacion del ancho) 31 provistos entre los rodillos
de extension 27 en la direcciéon del ancho (la direccion longitudinal de los rodillos de extensién 27) para hacerlos
funcionar para aproximarse y separarse entre si. Ademas, los dos bordes laterales en la direcciéon del ancho de la
masa alimenticia se someten repetidamente a compresion y liberacién y la aplicacién y liberacion de la tensién interna
se repiten, de modo que la tensién interna no permanezca en los mismos. Ademas, al hacer vibrar los elementos de
aplicacion de vibracion (los elementos de regulacién del ancho) 31, se realiza un movimiento relativo (un flujo) de la
masa alimenticia con respecto a los elementos de aplicacion de vibracioén (los elementos de regulacion del ancho) 31
sin problemas. En consecuencia, en cuanto al numero de rodillos de extension 27, los efectos de la presente invencion
descritos anteriormente se pueden lograr proporcionando al menos dos rodillos de extension opuestos 27 como se
muestra en la figura 14.

Como se muestra en la figura 15, la masa alimenticia 15 puede extenderse gradualmente para hacerse mas delgada
incluso si la configuracion es tal que se proporcionan tres rodillos de extension 27 en un lado de la superficie superior
de la masa alimenticia 15 y se proporciona un rodillo de extensiéon grande 27 en un lado de la superficie inferior la
masa alimenticia 15. Con mas detalle, la configuracion es tal que una distancia entre los tres rodillos de extensién 27
en el lado de la superficie superior de la masa alimenticia 15 y el unico rodillo de extensién grande 27 en el lado de la
superficie inferior de la masa alimenticia 15 (una distancia mostrada por una flecha en la figura 15) se vuelve
gradualmente mas estrecha a medida que se mueve hacia abajo desde el rodillo de extension superior 27 de los tres
rodillos de extension 27 hacia el rodillo de extension inferior 27. En consecuencia, mediante la configuracion en la que
la distancia se estrecha gradualmente, se pueden lograr efectos idénticos como en la disposicién en forma de V
descrita anteriormente.

Como se puede entender a partir de las explicaciones anteriores, en la configuracion, ajustando la posicién de los

elementos de aplicacion de vibracion 31 y haciendo vibrar los elementos de aplicacion de vibracion 31 en la direccion
longitudinal (en la direccidn del ancho de la masa alimenticia 15) de los rodillos de extension 27 en la posicién ajustada,
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se puede aplicar vibracién a ambos bordes laterales de la masa alimenticia 15 en la direcciéon del ancho. En
consecuencia, se puede evitar la adhesion de la masa alimenticia 15 a los elementos de aplicacién de vibracion 31
para realizar una transferencia suave de la masa alimenticia 15. Ademas, como se describié anteriormente, cuando la
vibracién a lo ancho se aplica a ambos bordes laterales en la direccién del ancho de la masa alimenticia 15, la
compresioén y la liberacién de ambos bordes laterales se realizan repetidamente. Es decir, se realiza la aplicacién y
liberacion de la tensién interna y por tanto, la tension interna no permanece en la masa alimenticia 15.

Incluso si solo uno de los dos elementos de aplicacion de vibracion 31 vibra para aproximarse y separarse del otro en
el par de elementos de aplicacion de vibracion 31, la desgasificacion puede realizarse repitiendo la compresion y
liberando en el interior de la masa alimenticia 15 para aplicar vibracion. En consecuencia, en la presente invencion, se
facilita que la masa alimenticia 15 fluya hacia abajo por su propio peso, lo que permite evitar un fenédmeno de puente
entre los rodillos de extension 27 y descargar la masa alimenticia 15 hacia abajo.

La distancia opuesta entre el par de elementos de aplicacion de vibracion 31 puede ser tal que el lado inferior sea mas
estrecho que el lado superior y la distancia opuesta del rodillo de extension 27 puede ser tal que el lado inferior sea
mas ancho que el lado superior. Con esta configuracion, cuando una pieza de corte cubico como se muestra en la
figura 8(A) se forma, se puede formar una masa mas gruesa (masa que tiene una gran longitud en cada lado). En
consecuencia, se facilita que la masa alimenticia 15 fluya hacia abajo por su propio peso, lo que permite evitar el
fenomeno de puente entre los rodillos de extension 27 y descargar la masa alimenticia 15 hacia abajo. Cuando la
masa se redondea con un dispositivo de redondeo de tipo paraguas, por ejemplo, descrito en la solicitud de patente
europea abierta a inspeccion publica n.° 0319112, el redondeo puede realizarse eficazmente suministrando masa
sustancialmente cubica, y por tanto la aplicacién de esta realizacién al dispositivo de redondeo de tipo paraguas es
efectiva.

Al cambiar aun mas la realizacién anterior, la distancia opuesta entre el par de elementos de aplicacion de vibracion
31 puede ser tal que el lado inferior (el lado aguas abajo) se proporcione para ser mas estrecho que el lado superior
(el lado aguas arriba) como se describié anteriormente, y la distancia opuesta entre los rodillos de extension 27 puede
proporcionarse para que sea la misma desde el lado superior (el lado aguas arriba) al lado inferior (el lado aguas
abajo).

La velocidad de los rodillos de extension 27 puede ajustarse de manera que sea la misma velocidad circunferencial
desde el rodillo de extension 27 en el lado superior (el lado aguas arriba) al rodillo de extension 27 en el lado inferior
(el lado aguas abajo).

El transportador de medicion (el transportador de pesaje) 59 y el dispositivo de corte 61 que constituye el dispositivo
de medicién y corte segun la invencion de la presente solicitud no se limitan a las realizaciones anteriores, e incluso
si el dispositivo de medicidn y corte se reemplaza por un dispositivo de medicion y corte descrito en, por ejemplo, la
publicacién de patente europea n.° 1174032 se pueden lograr efectos similares.

Como se describié anteriormente, cuando los dos lados en la direccion del ancho de la masa alimenticia 15 extendida
por la unidad de extension 25 estan regulados por los elementos de aplicacion de vibracion 31, y la vibracién se aplica
a ambos lados de la masa alimenticia 15 por los elementos de aplicacion de vibracién 31, los dos lados de la masa
alimenticia 15 en la direccion del ancho se forman en una superficie lisa, sin tener ninguna irregularidad en ambos
lados. Por lo tanto, cuando la masa alimenticia 15 se divide en una pluralidad de filas como se describié anteriormente,
no se requiere el recorte de ambos lados. En consecuencia, no hay ninguna porcién que se elimine recortando, y se
pueden eliminar los desperdicios recortando.
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de extension de masa alimenticia (11) para extender gradualmente la masa alimenticia (15)
para hacerla més delgada, comprendiendo el dispositivo:

al menos dos rodillos de extensidn opuestos (27), en el que los rodillos (27) estan posicionados de tal manera que la
masa alimenticia (15) puede fluir hacia abajo entre los rodillos (27) ayudada por su propio peso;

caracterizado porque comprende ademas:

un par de elementos de aplicacion de vibracion (31) provistos entre los al menos dos rodillos de extension opuestos
(27), que pueden regular libremente una dimension del ancho de la masa alimenticia (15) a extender por los rodillos
de extension (27) y esta en posicion ajustable en una direccion longitudinal de los rodillos de extension (27), en el
que los elementos de aplicacién de vibracién (31) estan dispuestos para vibrar reciprocamente en una direccion
que se aproxima y se separa entre si en la direccion longitudinal de los rodillos de extensién (27) en una posicion
en el que se ajusta la dimension del ancho de la masa alimenticia (15), aplicando asi vibracién a la masa alimenticia
(15),y

un dispositivo de control (20), en el que una distancia en una posicion cerrada en el que los elementos de aplicacion
de vibracion (31) se aproximan mas estrechamente es una distancia cerrada (D1), y una distancia en una posicion
en la que los elementos de aplicacion de vibracion (31) estan separados mas lejos entre si es una distancia abierta
(D2), y el par de elementos de aplicacion de vibracién (31) son moviles en la direccién que se aproxima y se separa
entre si al establecer la distancia cerrada (D1) y una longitud de embolada (ST) del par de elementos de aplicacion
de vibracion (31) en el dispositivo de control (20).

2. El dispositivo de extension de masa alimenticia (11) segun la reivindicacion 1, en el que los rodillos de
extension (27) estan dispuestos de modo que al menos tres rodillos de extension (27) son opuestos entre si y una
distancia entre los rodillos de extension (27) colocados hacia abajo es menor que una distancia entre los rodillos de
extension (27) colocados hacia arriba.

3. El dispositivo de extension de masa alimenticia (11) segun la reivindicacion 1, en el que una unidad de
transferencia (57) que transfiere la masa alimenticia (15) y un dispositivo de medicion y corte se proporcionan debajo
de los rodillos de extension (27).

4. El dispositivo de extension de masa alimenticia (11) segun la reivindicacion 3, en el que el dispositivo de
medicion y corte se proporciona entre la unidad de transferencia (57) y un transportador de medicion (59) provisto en
su lado aguas abajo, y cuando la masa alimenticia (15) se ha medido a un valor de medicién correspondiente a un
peso deseado establecido de antemano, la masa alimenticia (15) se corta mediante un dispositivo de corte (61)
dispuesto entre la unidad de transferencia (57) y el transportador de medicién (59).

5. El dispositivo de extension de masa alimenticia (11) segun la reivindicacién 3, en el que

el dispositivo de medicion y corte se proporciona entre la unidad de transferencia (57) y el transportador de medicién
(59) provisto en su lado aguas abajo; se proporciona un segundo transportador de medicién (73) en un lado aguas
abajo adicional del transportador de medicion (59); y

una parte cortada (15C) después de ser cortada por el dispositivo de medicién y corte se mide nuevamente por el
segundo transportador de medicion (73), y se transfiere a una siguiente etapa.

6. Un procedimiento de extension de masa alimenticia para extender gradualmente la masa alimenticia (15)
para hacerla més delgada, comprendiendo el procedimiento las etapas de:

extender la masa alimenticia (15) por al menos dos rodillos de extension opuestos (27) en el que los rodillos (27) estan
posicionados de tal manera que la masa alimenticia (15) pueda fluir hacia abajo entre los rodillos (27) ayudada por su
propio peso;

caracterizado porque el procedimiento comprende ademas las etapas:

aplicar vibracién a la masa alimenticia (15) haciendo vibrar reciprocamente un par de elementos de aplicacion de
vibracion (31) que se proporciona entre los al menos dos rodillos de extension opuestos (27) y puede regular
libremente una dimensién del ancho de la masa alimenticia (15) a extender por los rodillos de extension (27) en
una direccién que se aproxima y separa entre si en una direccién longitudinal de los rodillos de extensién (27); y
ajustar una posicion de movimiento del par de elementos de aplicacién de vibracion (31), una dimension del ancho
de la masa alimenticia (15), que se somete a una accién de extensiéon en una unidad de extension (25), puede
regularse a una dimension deseada.

7. El procedimiento de extensiéon de masa alimenticia segun la reivindicacién 6, en el que los rodillos de
extension (27) estan dispuestos de modo que al menos tres rodillos de extension (27) son opuestos entre si y una
distancia entre los rodillos de extension (27) colocados hacia abajo es menor que una distancia entre los rodillos de
extensioén (27) colocados hacia arriba.

8. El procedimiento de extension de masa alimenticia segun la reivindicacion 6, en el que el par de elementos
de aplicacién de vibracién (31) se hacen funcionar para aproximarse entre si, la velocidad de alimentacion de la masa
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alimenticia (15) por los rodillos de extension (27) se reduce a cero o a una velocidad baja, y cuando el par de elementos
de aplicacién de vibracién (31) se hacen funcionar para separarse entre si, la velocidad de alimentacion de la masa
alimenticia (15) por los rodillos de extension (27) se incrementa a la velocidad de alimentacion de la masa alimenticia
(15) cuando los elementos de aplicacion de vibracion (31) se hacen funcionar para aproximarse entre si.

9. El procedimiento de extension de masa alimenticia segun la reivindicacién 6, en el que la vibracién reciproca
del par de elementos de aplicacion de vibracion (31) se establece de modo que una velocidad de operacion de
separacion sea mas rapida que una velocidad de operacién de aproximacion.

10. El procedimiento de extension de masa alimenticia segun la reivindicacion 8, en el que se proporciona una
region de desaceleracion en una velocidad de rotacion de los rodillos de extension (27).

11. El procedimiento de extension de masa alimenticia segun la reivindicacion 6, en el que los elementos de
aplicacion de vibracién (31) se proporcionan para detenerse temporalmente en una posiciéon abierta en la que los
elementos de aplicacion de vibracion (31) estan mas separados entre si.

12. El procedimiento de extension de masa alimenticia segun la reivindicacion 6, en el que cuando la masa
alimenticia (15) se ha medido a un valor de medicién correspondiente a un peso deseado establecido de antemano,
la masa alimenticia (15) se corta mediante un dispositivo de medicion y corte provisto entre una unidad de transferencia
(57) que transfiere la masa alimenticia (15) hacia abajo de los rodillos de extension (27) y un transportador de medicion
(59) provisto en un lado aguas abajo de la unidad de transferencia (57).

13. El procedimiento de extension de masa alimenticia segun la reivindicacion 12, en el que un segundo
transportador de medicion (73) provisto en un lado aguas abajo adicional del transportador de medicién (59) mide
nuevamente una parte cortada (15C) después de ser cortada por el dispositivo de medicion y corte y transfiere la masa
alimenticia medida (15) a la siguiente etapa.

14. El dispositivo de extension de masa alimenticia (11) segun la reivindicaciéon 1, en el que los al menos dos
rodillos de extension (27) se enfrentan horizontalmente.

15. El dispositivo de extension de masa alimenticia (11) segun la reivindicacion 1, en el que los al menos dos
rodillos de extension (27) estan dispuestos en forma de zigzag.

16. El procedimiento de extension de masa alimenticia segun la reivindicacion 6, en el que los al menos dos
rodillos de extension (27) se enfrentan horizontalmente.

17. El procedimiento de extensién de masa alimenticia segun la reivindicacién 6, en el que los al menos dos
rodillos de extension (27) estan dispuestos en forma de zigzag.
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