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DESCRIPCION
Aparato y procedimiento para marcar objeto comestible
[Campo Técnico]

[0001] La presente invencion se refiere a un aparato y procedimiento de marcado de objetos comestibles para
formar un patron de marcado en objetos comestibles tales como productos farmacéuticos y productos alimenticios.

[Antecedentes de la Técnica]

[0002] La configuracion descrita en JP 2008-126309 A es un ejemplo conocido de aparatos convencionales de
marcado de objetos comestibles. Este aparato de marcado esta configurado de manera que los objetos comestibles,
como tabletas y capsulas que se mantienen en las piezas de sujecion de un tambor portador, se transportan a un area
de marcado mediante la rotacion del tambor portador para realizar el marcado en los objetos comestibles mediante
escaneo por laser, luego el tambor portador se gira mas para transportar los objetos comestibles a un area de
procesado de imagenes, y el marcado se inspecciona a partir de los datos de la imagen capturada de los objetos
comestibles.

[0003] Ademas, el documento JP 2013-121432 A describe un dispositivo de impresién de tabletas que
comprende camaras de sensores de deteccion en linea primera y segunda que capturan datos de imagen para detectar
al menos una tableta suministrada al azar, una parte de procesamiento de imagenes para crear datos de impresion
segun la direccion de una linea de division de dicha tableta basada en los datos de la imagen de la tableta capturados
por la primera y segunda camaras con sensores de deteccion en linea, primera y segunda impresoras de inyeccion
de tinta para realizar el procesamiento de impresién en la tableta a partir de los datos de impresién creados por la
parte de procesamiento de imagenes, y primera y segunda camaras de sensores de inspeccion en linea que capturan
los datos de la imagen para inspeccionar la tableta después del procesamiento de la impresién por la primera y
segunda impresoras de inyeccion de tinta.

[Resumen de la Invencion]
[Problema Técnico]

[0004] Como objetos comestibles a los que se debe proporcionar un marcado, hay tabletas acanaladas que
tienen una muesca formada en al menos una de la superficie delantera y superficie posterior de las tabletas. En el
caso de las tabletas acanaladas, cuando la direccién del marcado no coincide con la direccién de la muesca o cuando
el marcado y la muesca intersecan, el aspecto o la distincion del marcado pueden verse afectados y, por lo tanto, es
necesario realizar con exactitud el marcado a lo largo de la muesca.

[0005] Sin embargo, dado que las orientaciones de las muescas de las tabletas acanaladas que se transportan
rapidamente en grandes cantidades no son uniformes, existe el problema de que es dificil inspeccionar con exactitud
los marcados individuales después de detectar la orientacion de la muesca de cada tableta acanalada y realizar el
marcado a lo largo de la muesca.

[0006] Por consiguiente, un objetivo de la presente invencion es proporcionar un aparato y procedimiento de
marcado de objetos comestibles que permitan obtener rapida y faciimente objetos comestibles provistos de un
marcado exacto.

[Solucién al Problemal]

[0007] El objetivo anterior de la presente invencion se logra mediante un aparato para marcar un objeto
comestible con las caracteristicas de la reivindicacion 1 y un procedimiento para marcar un objeto comestible con las
caracteristicas de la reivindicacion 5.

[0008] Por ejemplo, el angulo entre una direccion de irradiacion y una direccion de formacion de imagenes en
el medio de deteccion se puede establecer mas grande que el angulo entre una direccion de irradiacion y una direccion
de formacion de imagenes en el medio de inspeccion del marcado.

[0009] Es preferible que el medio de inspeccion del marcado mida una posicion del marcado en el objeto
comestible cuando se extraen los datos del patron de marcado, y envie la realimentacion del medio de marcado sobre
una cantidad de desplazamiento si la posicidon de marcado se desplaza desde una posicién predeterminada.

[0010] Ademas, el medio de deteccion es capaz de capturar una imagen del objeto comestible para adquirir los

datos de orientacion a partir de una muesca similar a una ranura formada en el objeto comestible y también adquirir
los datos de unas zonas para identificar una pluralidad de zonas divididas por la muesca. En esta configuracion, el
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medio de marcado es capaz de formar una pluralidad de patrones de marcado en la pluralidad de zonas en
correspondencia univoca segun la orientacion del objeto comestible basandose en los datos de orientacion y los datos
de las zonas. El medio de inspeccién del marcado es capaz de capturar una imagen del objeto comestible, extraer una
pluralidad de datos del patron de marcado y comparar la pluralidad de datos del patron de marcado con datos del
patrén de referencia basados en los datos de orientacion y los datos de las zonas adquiridos por el medio de deteccion
para inspeccionar asi la exactitud del marcado.

[0011] Cuando el objeto comestible tiene una muesca similar a una ranura, es preferible que el angulo entre
una direccion de irradiacion y una direccion de formacion de imagenes en la etapa de deteccion se establezca para
poder identificar la muesca similar a una ranura formada en el objeto comestible por contraste en los datos de imagen,
y es preferible que el angulo entre una direccién de irradiacion y una direccion de formacion de imagenes en la etapa
de inspeccion del marcado se establezca menor que el angulo entre una direccion de irradiacion y una direccion de
formacion de imagenes en la etapa de deteccion para dejar claro el patron de marcado formado en el objeto comestible.

[Efectos Ventajosos de la Invencion]

[0012] Segun el aparato y procedimiento de marcado de objetos comestibles de la presente invencion, los
objetos comestibles provistos de un marcado exacto pueden obtenerse rapida y faciimente.

[Breve Descripcion de los Dibujos]
[0013]

La FIG. 1 es un diagrama de configuracién esquematico de un aparato de marcado de objetos comestibles seguin
una realizacion de la presente invencion;

La FIG. 2 es un diagrama ampliado de las partes principales del aparato de marcado de objetos comestibles que
se muestra en la FIG. 1.

La FIG. 3 es un diagrama esquematico de un primer dispositivo de deteccién incluido en el aparato de marcado de
objetos comestibles que se muestra en la FIG. 1.

La FIG. 4 es un diagrama esquematico de un primer dispositivo de inspeccion del marcado incluido en el aparato
de marcado de objetos comestibles que se muestra en la FIG. 1.

La FIG. 5 es un diagrama esquematico que muestra una modificacion del primer dispositivo de inspeccion del
marcado que se muestra en la FIG. 4.

Las FIG. 6(a) y 6(b) son diagramas explicativos para un procedimiento de marcado realizado con el aparato de
marcado de objetos comestibles que se muestra en la FIG. 1.

Las FIG. 7(a) a 7(c) son diagramas que muestran modificaciones de las partes principales del aparato de marcado
de objetos comestibles que se muestra en la FIG. 1.

La FIG. 8 es un diagrama que muestra otra modificacion de las partes principales del aparato de marcado de
objetos comestibles que se muestra en la FIG. 1.

La FIG. 9 es una vista lateral que muestra un ejemplo de un objeto comestible provisto de marcados por el aparato
de marcado de objetos comestibles que se muestra en la FIG. 1.

Las FIG. 10(a) y 10(b) son diagramas que muestran respectivamente la superficie delantera y la superficie posterior
del objeto comestible que se muestra en la FIG. 9.

[Descripcion de las Realizaciones]

[0014] A continuacion, se describira una realizacion de la presente invencion con referencia a los dibujos
adjuntos. La FIG. 1 es un diagrama de configuracion esquematico de un aparato de marcado de objetos comestibles
segun una realizacion de la presente invencion; Como se muestra en la FIG. 1, un aparato de marcado de objetos
comestibles 1 comprende un dispositivo de alimentacion 10 para suministrar objetos comestibles, un primer dispositivo
portador 20 para recibir los objetos comestibles suministrados desde el dispositivo de alimentacion 10 y transportar
los objetos comestibles, un segundo dispositivo portador 30 para recibir los objetos comestibles suministrados desde
el primer dispositivo portador 20 y transportar los objetos comestibles, y un expulsor 40 para recibir los objetos
comestibles desde el segundo dispositivo portador 30 y expulsar los objetos comestibles hacia el exterior.

[0015] El dispositivo de alimentacion 10 comprende una tolva 11 a la que se suministran objetos comestibles
que tienen una forma regular, tales como tabletas, capsulas o capsulas huecas, un alimentador 12 para alinear los
objetos comestibles en la tolva 11 y un tambor de alimentacién 13 para transportar los objetos comestibles guiados
por el alimentador 12, y los objetos comestibles son suministrados desde el tambor de alimentacién 13 al primer
dispositivo portador 20 a través de un tambor intermedio 14. El tambor de alimentacion 13 y el tambor intermedio 14
comprenden un gran numero de piezas de sujecion 13a y 14a compuestas de rebajes dispuestos en linea en la
direccion axial y la direccion circunferencial de las superficies circunferenciales cilindricas exteriores, y por lo tanto son
capaces de succionar-sujetar y transportar los objetos comestibles alojados en las piezas de sujecion 13a y 14a.

[0016] El primer dispositivo portador 20 esta formado en forma de tambor como con el tambor de alimentacién
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13 y el tambor intermedio 14, y como se muestra en la vista en corte parcialmente de la FIG. 2, se proporciona un gran
numero de piezas de sujecion 22 para sujetar objetos comestibles E a intervalos iguales tanto en la direccion
circunferencial como en la direccion axial. Las piezas de sujecion 22 estan provistas cada una de un agujero de vacio
24 en la parte inferior, y al reducir la presion dentro del primer dispositivo portador 20 mediante un dispositivo de
succion de vacio (no se muestra), las piezas de sujecion 22 pueden succionar-sujetar los objetos comestibles E
alojados en las piezas de sujecion 22 a través de los agujeros de vacio 24 y transportan los objetos comestibles E en
la direccion de rotacion del primer dispositivo portador 20 mientras impiden que cambie la orientacion de los objetos
comestibles E durante el transporte.

[0017] El segundo dispositivo portador 30 esta configurado de la misma forma que el primer dispositivo portador
20, y las piezas de sujecion 32 estan formadas en la superficie circunferencial exterior en forma de tambor. La parte
delantera y posterior de los objetos comestibles transportados por el primer dispositivo portador 20 se invierten cuando
los objetos comestibles se transfieren al segundo dispositivo portador 30, y los objetos comestibles luego se
transportan al expulsor 40.

[0018] En el aparato de marcado de objetos comestibles 1 que tiene la configuracidon descrita anteriormente,
se proporcionan un primer dispositivo de deteccion 210, un primer dispositivo de marcado 220 y un primer dispositivo
de inspeccién del marcado 230 cerca del primer dispositivo portador 20 en este orden en la direccién de transporte del
primer dispositivo portador 20.

[0019] El primer dispositivo de deteccién 210 comprende partes de irradiacion 212 para irradiar los objetos
comestibles transportados a un area de deteccién A1 con luz de iluminacién, y una parte de formacién de imagenes
214 tal como una camara de area CCD o una camara de linea CCD para capturar una imagen de los objetos
comestibles desde una direccién diferente de las direcciones de iluminacion de las partes de irradiacion 212 de luz.
Las partes de irradiacion 212 de luz son, por ejemplo, iluminadores de anillo y pueden irradiar uniformemente los
objetos comestibles desde todos los lados.

[0020] Un angulo a entre la direccion de irradiacion de la parte de irradiacion 212 y la direccion de formacion
de imagenes de la parte de formacion de imagenes 214 que se muestra en la FIG. 3 se establece en un valor adecuado
para detectar la orientacion de un objeto comestible que se sujeta en el primer dispositivo portador 20. Por ejemplo,
como se muestra en la FIG. 3, en el caso de identificar la orientacion del objeto comestible E a partir de una muesca
C similar a una ranura formada en el objeto comestible E, la luz de iluminacion se irradia desde las partes de irradiacion
212 de modo que puede enfatizar la porcion de muesca formando un sombra en la ranura de la muesca C, luego la
imagen 214 es capturada por la parte de formacién de imagenes inmediatamente encima de la muesca C, y de ese
modo es posible identificar claramente la direccion de la muesca C (es decir, la orientacion del objeto comestible E).
Aunque el angulo a en este caso se puede establecer adecuadamente segun la anchura, la profundidad y otras
caracteristicas de la muesca C, el angulo a se establece preferentemente dentro del intervalo de 30 a 80 grados. La
direccion de irradiacion de la parte de irradiacion 212 para detectar la direccion de la muesca C no esta necesariamente
limitada a una direccion de irradiacién que hace que se forme una sombra en la ranura siempre y cuando la superficie
y la ranura del objeto comestible puedan identificarse por contraste en los datos de la imagen. Por ejemplo, también
es posible identificar la ranura aprovechando la diferencia entre las luces reflejadas de la superficie y la ranura del
objeto comestible, y el angulo a en este caso se establece preferentemente dentro del intervalo de 10 a 30 grados.
Cuando la parte inferior de la ranura del objeto comestible es, por ejemplo, plana, también es posible establecer la
direccion de irradiacion desde la parte de irradiacion 212 de manera que el brillo de la luz reflejada desde la superficie
interior de la ranura sea mayor que el brillo de la luz reflejada desde la superficie del objeto comestible.

[0021] La identificacion de la orientacion del objeto comestible no se limita a un procedimiento que detecta una
muesca. Por ejemplo, cuando se forman multiples rebajes en el objeto comestible, la irradiacion del objeto comestible
para enfatizar los rebajes hace posible identificar la orientacion del objeto comestible en referencia a los rebajes como
marcas de alineacion. Ademas, cuando la forma del objeto comestible no es circular, por ejemplo, poligonal o eliptica,
irradiar el objeto comestible para enfatizar el perfil (contorno) del objeto comestible hace posible identificar la
orientacion del objeto comestible desde una parte de, o todo, el perfil. Los datos de posicion y los datos de orientacion,
que indican respectivamente las posiciones y las orientaciones de los objetos comestibles detectados por el primer
dispositivo de deteccion 210, estan asociados con las disposiciones de los objetos comestibles individuales en el
primer dispositivo portador 20 y se envian al primer dispositivo de marcado 220 y al primer dispositivo de inspeccion
del marcado 230 por medio de comunicacion Ethernet (marca registrada), comunicacion en serie o similar.

[0022] El primer dispositivo de marcado 220 es un dispositivo de marcado por laser y es capaz de marcar
objetos comestibles transportados a un area de marcado A2 mediante un barrido de puntos laser. Los datos de
coordenadas para un patron de marcado compuesto por caracteres, numeros, simbolos, figuras, etc., o una
combinacién de los mismos en un sistema de coordenadas de referencia se almacenan en la memoria del primer
aparato de marcado 220 con antelacion, y al convertir los datos de coordenadas en un sistema de coordenadas de
referencia en datos de coordenadas en un sistema de coordenadas de procesamiento basado en los datos de posicion
y los datos de orientacion de cada objeto comestible introducidos desde el primer dispositivo de deteccion 210 para
accionar y controlar el punto laser en el sistema de coordenadas de procesamiento, se puede formar un patréon de
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marcado segun la orientacion de cada objeto comestible.

[0023] Los ejemplos del laser del primer aparato de marcado 220 incluyen laseres de estado solido tales como
un laser YVOu, un laser YLF y un laser YAG, laseres de gas como un laser excimer y un laser de diéxido de carbono,
y laseres liquidos como un laser de tinte. En cuanto al marcado de objetos comestibles, aunque un ejemplo preferente
de un procedimiento puede ser la introduccion de un éxido que induzca un cambio de color, tal como el éxido de titanio,
el sesquidxido de hierro amarillo o el sesquidxido de hierro, en la superficie de los objetos comestibles para hacer que
el color de la superficie de los objetos comestibles cambie, el procedimiento no esta particularmente limitado, de modo
que también es posible realizar el marcado tallando parcialmente la superficie de los objetos comestibles.

[0024] El primer dispositivo de marcado 220 es un dispositivo capaz de realizar el marcado segun la orientacion
de los objetos comestibles sin mover/girar los objetos comestibles mediante la conversion de los datos de coordenadas
en un sistema de coordenadas de referencia en datos de coordenadas en un sistema de coordenadas de
procesamiento, y puede ser un dispositivo capaz de imprimir sin contacto, tal como una impresora de inyeccion de
tinta que no sea un dispositivo de marcado por laser.

[0025] El primer dispositivo de inspecciéon del marcado 230 comprende una parte de irradiaciéon 232 para
irradiar objetos comestibles transportados a un area de inspeccion A3 con luz de iluminacién, y una parte de formacion
de imagenes 234 tal como una camara de area CCD o una camara de linea CCD para capturar una imagen de los
objetos comestibles. Es preferible que la parte de irradiacion 232 realice la irradiacion para dejar claro el patréon de
marcado formado en la superficie de los objetos comestibles y, por ejemplo, como se muestra en la FIG. 4, la parte de
irradiacion 232 es capaz de emitir en la superficie haciendo que la luz irradiada desde una fuente de luz 232a tal como
un LED sea difundida por un difusor de guias de luz 232b. Segun esta configuracién, es posible hacer coincidir la
direccion de irradiacion de la parte de irradiacion 232 y la direccion de formacion de imagenes de la parte de formacion
de imagenes 234 (es decir, es posible establecer el angulo correspondiente al angulo a en la FIG. 3 en 0) disponiendo
la parte de formacion de imagenes 234 para capturar una imagen del objeto comestible E a través del difusor de guias
de luz 232b, y de esta manera es posible realizar una epiiluminacién coaxial mientras se difunde uniformemente la luz
de irradiacion. La parte de irradiacion 232 puede usar un medio espejo 232c¢ en lugar del difusor de guias de luz 232b
como se muestra en la FIG. 5. Aunque es preferible que la direccion de irradiacion de la parte de irradiacion 232 y la
direccion de formacion de imagenes de la parte de formacion de imagenes 234 coincidan como se ha indicado
anteriormente, la direccion de irradiacion y la direccion de formacion de imagenes no necesitan coincidir
completamente, y, por ejemplo, el angulo entre la direccion de irradiacion de la parte de irradiacion 232 y la direccion
de formacion de imagenes de la parte de formacion de imagenes 234 (el angulo correspondiente al angulo a en la
FIG. 3) puede establecerse dentro del intervalo de 0 a 30 grados (mas preferentemente 0 grados o mas y menos de
10 grados).

[0026] El primer dispositivo de inspeccion del marcado 230 tiene una memoria en la que los datos del patrén
de referencia correspondientes al patrén de marcado se almacenan con antelacion, y extrae los datos del patron de
marcado de los datos de la imagen de un objeto comestible adquirida por la parte de formacion de imagenes 234 y
compara los datos del patron de marcado con los datos del patrén de referencia basandose en los datos de orientacion
introducidos desde el primer dispositivo de deteccién 210 para inspeccionar asi la exactitud del marcado en el objeto
comestible. Dado que los datos del patron de referencia preestablecidos se establecen en un sistema de coordenadas
de referencia, se corrigen los datos del patron de marcado (de forma alternativa, se corrigen los datos del patrén de
referencia) basandose en los datos de posicion y los datos de orientacion del objeto comestible introducidos desde el
primer dispositivo de deteccion 210 y luego se comparan con los datos del patron de referencia para realizar una
busqueda de coincidencias de patrones o similar. El primer dispositivo de inspeccién del marcado 230 mide la posiciéon
de marcado del objeto comestible cuando extrae los datos del patron de marcado, y envia la cantidad de
desplazamiento al primer dispositivo de marcado 220 si la posiciéon de marcado se desplaza desde una posicion
predeterminada. Por consiguiente, el primer dispositivo de marcado 220 puede realizar un control de realimentacion
en la parte movil del punto laser, asi impide una disminucion en la exactitud del marcado resultante de un cambio en
el entorno tal como la temperatura ambiente, un cambio en el tiempo en la exactitud de la maquina y otros cambios, y
puede crear con exactitud un marcado que contenga la informacién necesaria en un pequefio espacio en la superficie
de una tableta o similar. El control de realimentacién se puede realizar de forma escalonada combinandolo con el
procesamiento estadistico tal como el promedio, la limitacién en la cantidad de correccién, etc. De forma alternativa,
las limitaciones en el control de realimentacion se reducen (o se eliminan) para poder manejar el caso donde el nimero
de muestras de objetos comestibles en los que se va a realizar el marcado y la inspeccion de marcado es relativamente
pequerio (por ejemplo, alrededor de 10000 tabletas), y por lo tanto es posible ajustar de forma rapida y exacta la
posicion de marcado.

[0027] Un segundo dispositivo de deteccién 310, un segundo dispositivo de marcado 320 y un segundo
dispositivo de inspeccién del marcado 330 se proporcionan cerca del segundo dispositivo portador 30 en este orden
en la direccion de transporte del segundo dispositivo portador 30. Las configuraciones del segundo dispositivo de
deteccion 310, el segundo dispositivo de marcado 320 y el segundo dispositivo de inspeccion del marcado 330 son
idénticos a los del primer dispositivo de deteccion 210, el primer dispositivo de marcado 220 y el primer dispositivo de
inspeccion del marcado 230, con el segundo dispositivo de deteccion 310 que comprende una parte de irradiacion 312
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y una parte de formacién de imagenes 314, y el segundo dispositivo de inspeccion del marcado 330 que comprende
una parte de irradiacion 332 y una parte de formacion de imagenes 334. El segundo dispositivo portador 30 recibe
objetos comestibles del primer dispositivo portador 20 y transporta los objetos comestibles, y el marcado se realiza
con el segundo dispositivo de deteccion 310, el segundo dispositivo de marcado 320 y el segundo dispositivo de
inspeccion del marcado 330 en la superficie opuesta a la superficie sobre la cual se formd un patréon de marcado
durante el transporte por el primer dispositivo portador 20.

[0028] El expulsor 40 comprende una parte de clasificacion 42 para clasificar objetos comestibles a partir de
los resultados de la inspeccion de marcado en el primer dispositivo de inspeccion del marcado 230 y el segundo
dispositivo de inspeccion del marcado 330, y guia solamente los productos buenos a un transportador de expulsion
44 para su expulsion.

[0029] A continuacion, se describira un procedimiento para marcar objetos comestibles en el que se usa el
aparato de marcado de objetos comestibles 1 con la configuracion descrita anteriormente. Como se muestra en la FIG.
6(a), los objetos comestibles E suministrados al primer dispositivo portador 20 desde el dispositivo de alimentaciéon 10
se alojan individualmente en las piezas de sujecion 22 para alinearse en la direcciéon axial del primer dispositivo
portador 20. En este momento, la direccion de la muesca C formada en cada objeto comestible E es aleatoria.

[0030] Cuando los objetos comestibles E son transportados al area de deteccion A1 del primer dispositivo de
deteccion 210, la parte de formacion de imagenes 214 adquiere datos de imagen de los objetos comestibles E para
cada fila. Dado que la parte de irradiacion 212 irradia los objetos comestibles E para enfatizar la muesca C como se
ha indicado anteriormente, el primer dispositivo de deteccién 210 puede obtener datos de orientacion exactos de cada
objeto comestible E. Para los objetos comestibles E, cuyos datos de imagen adquiridos no muestran la presencia de
la muesca C, este hecho se emite en lugar de los datos de orientacion.

[0031] A continuacion, cuando los objetos comestibles E son transportados al area de marcado A2 del primer
dispositivo de marcado 220, el marcado se realiza segun la orientacion de cada objeto comestible E como se muestra
en la FIG. 6(b). Aunque se forma un patrén de marcado M1 a lo largo de la muesca C en la FIG. 6(b), es suficiente
que el patron de marcado se forme teniendo en cuenta la direccion de la muesca C, y no es necesario formar el patron
de marcado a lo largo de la muesca C siempre y cuando, por ejemplo, se proporcione el patron de marcado para no
superponer la muesca C. Para los objetos comestibles E que no tienen la muesca C, se puede formar un patron de
marcado M2 diferente del patrén de marcado M1 anterior, o no se puede formar un patron de marcado. También es
posible adoptar una configuracién en la que el primer aparato de marcado 220 en la superficie donde se detecta la
muesca C no forma un patréon de marcado.

[0032] A continuacion, cuando los objetos comestibles E son transportados al area de inspeccion A3 del primer
dispositivo de inspeccion del marcado 230, la parte de formacion de imagenes 234 adquiere datos de imagen de los
objetos comestibles E para cada fila. Dado que los objetos comestibles E son irradiados por la parte de irradiacion 232
de manera que el patrén de marcado M1 se muestra claramente como se ha indicado anteriormente, es posible extraer
datos exactos del patron de marcado. A partir de ahi, la inclinacién de los datos del patréon de marcado se corrige
basandose en los datos de orientacion adquiridos por el primer detector 210, se comparan los datos del patrén de
marcado corregido y los datos del patron de referencia preestablecidos, y la exactitud del marcado se inspecciona
mediante un procedimiento de inspeccién conocido tal como la busqueda de coincidencia de patrones.

[0033] Después de realizar el marcado y la inspeccién en una superficie de los objetos comestibles E de esta
manera, los objetos comestibles E se transfieren desde el primer dispositivo portador 20 al segundo dispositivo
portador 30 y se transportan secuencialmente al segundo dispositivo de deteccion 310, al segundo dispositivo de
marcado 320, y al segundo dispositivo de inspeccion del marcado 330, y el marcado y la inspeccion se realizan asi en
la otra superficie de los objetos comestibles E de la misma forma que anteriormente. Es decir, el marcado se realiza
en los objetos comestibles por el segundo dispositivo de marcado 320 basandose en los datos de orientacion
adquiridos por el segundo dispositivo de deteccion 310, y la exactitud del marcado se inspecciona por el segundo
dispositivo de inspeccion del marcado 330 basandose en los datos de orientacion adquiridos por el segundo dispositivo
de deteccion 310. También es posible que el segundo dispositivo de marcado 320 y el segundo dispositivo de
inspeccion del marcado 330 realicen un marcado y una inspeccién de marcado, respectivamente, basandose en los
datos de orientacion adquiridos por el primer dispositivo de deteccién 210 en lugar de los datos de orientacion
adquiridos por el segundo dispositivo de deteccién 310 y, por consiguiente, las direcciones de marcado en la parte
delantera y posterior de los objetos comestibles pueden coincidir.

[0034] A partir de ahi, los objetos comestibles E son transportados desde el segundo dispositivo portador 30 al
expulsor 40. Los datos de juicio de la calidad de marcado de cada objeto comestible E se introducen en el expulsor
40 desde el primer dispositivo de inspeccion del marcado 230 y el segundo dispositivo de inspeccién del marcado 330,
y los objetos comestibles E considerados buenos productos son guiados a un transportador de expulsion 44 a través
de la parte de clasificacion 42, mientras que los objetos comestibles E juzgados como productos defectuosos son
soplados por aire en una parte de expulsion de producto defectuoso 45 para ser guiados a una rampa de expulsion
de producto defectuoso 46. Un sensor de confirmacion de expulsion de producto defectuoso 47 verifica si los objetos
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comestibles E considerados productos defectuosos permanecen en el segundo dispositivo portador 30, y los objetos
comestibles defectuosos E, si permanecen, son guiados por la parte de clasificacién 42 a una rampa de eliminacion
48.

[0035] Con el fin de realizar el marcado deseado segun la orientacion de los objetos comestibles, el aparato de
marcado de objetos comestibles 1 de la presente realizacion esta configurado para inspeccionar la exactitud del
marcado mediante el primer dispositivo de inspeccion del marcado 230 (y el segundo dispositivo de inspeccion del
marcado 330) aprovechando los datos de orientacion adquiridos por el primer dispositivo de deteccion 210 (y el
segundo dispositivo de deteccion 310), y por lo tanto no es necesario adquirir los datos de orientacion nuevamente
por el primer dispositivo de inspeccion del marcado 230 y es posible acortar el tiempo de inspeccién asi como aumentar
el exactitud de la inspeccién de marcado.

[0036] Los datos de las muescas, ademas de los datos del patrén de marcado, también se incluyen en los
datos de la imagen adquiridos por el primer dispositivo de inspeccion del marcado 230 (y el segundo dispositivo de
inspeccion del marcado 330), y dado que las condiciones de irradiacion se establecen segun el patron de marcado,
es probable que los datos de muesca no sean claros, e inspeccionar la exactitud del marcado segun dicha posibilidad
de los resultados de las muescas da como resultado una exactitud insuficiente de la inspeccién del marcado. En la
presente realizacion, dado que las condiciones de irradiacion del primer dispositivo de deteccion 210 (y el segundo
dispositivo de deteccion 310) y el primer dispositivo de inspeccion del marcado 230 (y el segundo dispositivo de
inspeccion del marcado 330) son diferentes, estos dispositivos pueden adquirir datos de orientacion exactos y los
datos del patron de marcado, respectivamente. Por consiguiente, la exactitud de la inspeccion puede ser alta y, en
consecuencia, los objetos comestibles provistos de un patréon de marcado exacto pueden obtenerse rapida y
facilmente.

[0037] Una realizacién de la presente invencion se ha descrito en detalle anteriormente, pero los aspectos
especificos de la presente invencidon no se limitan a la realizacion anterior. Por ejemplo, mientras que el primer
dispositivo portador 20 y el segundo dispositivo portador 30 son tambores portadores en la realizacion anterior, los
dispositivos portadores pueden estar configurados de manera diferente siempre y cuando la orientacién de los objetos
comestibles sujetados no cambie durante el transporte. Por ejemplo, como se muestra en las FIG. 7(a) y 7(b), el primer
dispositivo portador 20 y el segundo dispositivo portador 30 estan configurados para ser dispositivos transportadores
tales como transportadores de barras o cintas transportadoras, la parte delantera y posterior de los objetos comestibles
transportados horizontalmente por el primer dispositivo portador 20 se invierte mediante un mecanismo de inversion
60, luego los objetos comestibles se colocan en el segundo dispositivo portador 30 para ser transportados
horizontalmente, y de este modo el marcado se puede realizar en las superficies delantera y posterior de los objetos
comestibles como en la realizacion anterior. Ademas, como se muestra en la FIG. 7(c), también es posible realizar el
marcado en las superficies delantera y posterior de los objetos comestibles configurando el segundo dispositivo
portador 30 para que sea una cinta de succion que tenga agujeros de vacio capaces de succionar al vacio los objetos
comestibles desde arriba, luego succionar-sujetar los objetos comestibles transportados horizontalmente por el primer
dispositivo portador 20 sobre el segundo dispositivo portador 30, y realizar el marcado desde abajo. En las FIG. 7(a)
a 7(c), los mismos componentes que en la FIG. 1 reciben los mismos ndmeros de referencia. Se puede adoptar una
configuracioén en la que se forma un marcado solamente en una superficie de objetos comestibles, y se puede adoptar
una configuracion en la que el segundo dispositivo portador 30, el segundo dispositivo de deteccion 310, el segundo
dispositivo de marcado 320 y el segundo dispositivo de inspeccion del marcado 330 no se proporcionan. Ademas, no
se requiere necesariamente que el primer dispositivo de deteccion 210, el primer dispositivo de marcado 220 y el
primer dispositivo de inspeccién del marcado 230 estén dispuestos a lo largo del mismo tambor portador (o dispositivo
transportador). Por ejemplo, en el aparato de marcado de objetos comestibles 1 que se muestra en la FIG. 1, se puede
disponer un nuevo tambor portador o similar entre el dispositivo de alimentacion 10 y el primer dispositivo portador 20
para proporcionar un nuevo dispositivo de deteccion para adquirir datos de orientacion de objetos comestibles
examinando una superficie de los objetos comestibles transportados por el tambor portador. Segun esta configuracion,
el marcado y la inspeccién de marcado se pueden realizar en la otra superficie de los objetos comestibles basandose
en los datos de orientacion adquiridos desde la superficie mencionada anteriormente de los objetos comestibles y, por
lo tanto, el marcado se puede realizar segun la orientacion de los objetos comestibles incluso cuando una muesca o
similar que indica la orientacion no esta presente en la superficie para ser provisto de un marcado.

[0038] Normalmente, es preferible que el angulo entre la direccion de irradiacion y la direcciéon de formacion de
imagenes en el primer dispositivo de deteccién 210 y el angulo entre la direccion de irradiacion y la direccion de
formacion de imagenes en el primer dispositivo de inspeccion del marcado 230 sean diferentes porque el proposito de
la irradiacion es diferente entre dispositivos, pero esto no es para excluir el caso donde los angulos finalmente se
vuelven idénticos. El angulo entre la direccion de irradiacion y la direccion de formacion de imagenes puede
determinarse adecuadamente segun el propésito de la irradiacion. Por ejemplo, en el caso de identificar la orientacion
de un objeto comestible a partir del perfil (contorno) del objeto comestible por el primer detector 210, el angulo a entre
la direccion de irradiacion y la direccion de formacién de imagenes se puede establecer en un valor mayor que el valor
en la realizacién anterior como se muestra en la FIG. 8 donde se realiza la iluminacion transmitida en la cual las partes
iluminantes 212 y 212 realizan irradiacion desde debajo de una cinta transportadora transparente 20. La relacion entre
el segundo dispositivo de deteccion 310 y el segundo dispositivo de inspeccion del marcado 330 también es como se
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ha indicado anteriormente.

[0039] El angulo entre la direccion de irradiacion y la direccion de formacién de imagenes en el primer detector
210 normalmente es mayor que el angulo entre la direccién de irradiacion y la direccion de formacién de imagenes en
el primer dispositivo de inspeccion del marcado 230, pero, por ejemplo, en el caso de inspeccionar un patron de
marcado formado en la superficie inclinada en la circunferencia de un objeto comestible, el angulo en el primer
dispositivo de inspeccion del marcado 230 puede ser mayor que el angulo en el primer dispositivo de deteccion 210.

[0040] Para los objetos comestibles E que tienen la muesca C, la creacion de un marcado diferente en cada
zona dividida por la muesca C permite visualizar multiples tipos de informacién (como el nombre del producto y la
dosis), y el marcado formada en cada zona se puede inspeccionar basandose en los datos de orientacion adquiridos
al detectar la muesca C. En este caso, es preferible determinar las posiciones de los marcados en las superficies
delantera y posterior del objeto comestible E de manera que cada tableta dividida por la mitad obtenida después de
dividir el objeto comestible E a lo largo de la muesca C puede visualizar la informacién necesaria. Por ejemplo, como
se muestra en la vista lateral de la FIG. 9, en el caso de formar diferentes patrones de marcado M1 y M2
respectivamente en una primera zona R1 y una segunda zona R2 del objeto comestible E dividido por la muesca C,
cada tableta dividida por la mitad obtenida dividiendo el objeto comestible E a lo largo de la muesca C incluye ambos
patrones de marcado M1 y M2 configurando la primera zona R1 y la segunda zona R2 a invertir en las superficies
delantera y posterior del objeto comestible E (es decir, configurando la primera zona R1 en la superficie delantera para
que se corresponda con la segunda zona R2 en la superficie posterior y la segunda zona R2 en la superficie delantera
para que se corresponda con la primera zona R1 en la superficie posterior), y asi es posible impedir la pérdida de
informacion e identificar facilmente la tableta.

[0041] La primera zona R1 y la segunda zona R2 se pueden identificar de la siguiente manera: por ejemplo,
como se muestra en las FIG. 10(a) y 10(b), se forma un estampado S con antelacién en la primera zona R1 en las
superficies delantera y posterior del objeto comestible E, mientras que no se forma ningin estampado S en la segunda
zona R2, y la primera zona R1 y la segunda zona R2 se identifican basandose en los datos de orientacion y los datos
de las zonas adquiridos mediante la deteccion de la muesca C y el estampado S con el primer dispositivo de deteccion
210 y el segundo dispositivo de deteccion 310. El primer dispositivo de marcado 220 y el segundo dispositivo de
marcado 320 forman los patrones de marcado M1y M2 a lo largo de la muesca C en la primera zona R1 y la segunda
zona R2, respectivamente, basandose en los datos de orientacion y los datos de las zonas de las superficies delantera
y posterior del objeto comestible E. Dado que el mortero de una maquina de tabletas para moldear el objeto comestible
E determina las posiciones de la muesca C y el estampado S en las superficies delantera y posterior del objeto
comestible E, no hay posibilidad de desalineacion de la muesca C y el estampado S entre las superficies delantera y
posterior del objeto comestible E, y se pueden obtener de manera fiable tabletas divididas por la mitad del objeto
comestible que tienen ambos patrones de marcado M1 y M2.

[0042] El primer dispositivo de inspeccion del marcado 230 y el segundo dispositivo de inspeccion del marcado
330 comparan los datos de la imagen de los patrones de marcado M1 y M2 formados en las superficies delantera y
posterior del objeto comestible E con los datos de patrones de referencia preestablecidos basandose en los datos de
orientacion y los datos de las zonas de las superficies delantera y posterior del objeto comestible E para inspeccionar
la exactitud del marcado.

[0043] Los patrones de marcado M1 y M2 pueden formarse mediante impresién por inyeccion de tinta que no
sea el marcado por laser. En particular, cuando se forma un patrén de marcado para superponer parcial o totalmente
el estampado S, se puede aplicar preferentemente la impresidon por inyeccion de tinta. Cuando el estampado S
contiene informacion tal como caracteres y nimeros, la realizacion de la impresion por inyeccion de tinta para hacer
el seguimiento del estampado S hace posible visualizar con mayor claridad la informacion del estampado S.

[0044] Los datos de las zonas pueden ser adquiridos por el primer dispositivo de deteccion 210 y el segundo
dispositivo de deteccion 310 aprovechando, por ejemplo, el perfil (contorno) del objeto comestible E que no sea la
presencia o ausencia del estampado S. Por ejemplo, cuando el objeto comestible E es una tableta triangular, tableta
pentagonal o similar, los datos de orientacién y de las zonas se pueden obtener de su perfil y muesca C. No
necesariamente se requiere formar la muesca C en las superficies delantera y posterior del objeto comestible E, e
incluso cuando la muesca C se forma solamente en una superficie, los datos de orientacion y los datos de las zonas
se pueden obtener del perfil del objeto comestible E, la forma/orientacion del estampado S, etc.

[Lista de Signos de Referencia]

[0045]

1 Aparato de marcado de objetos comestibles
20 Primer dispositivo portador

210 Primer dispositivo de deteccion
212  Parte de irradiacion
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214
220
230
232
234
30

310
312
314
320
330
332
334
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Parte de formacion de imagenes

Primer dispositivo de marcado

Primer dispositivo de inspeccién del marcado
Parte de irradiacion

Parte de formacion de imagenes

Segundo dispositivo portador

Segundo dispositivo de deteccion

Parte de irradiacion

Parte de formacion de imagenes

Segundo dispositivo de marcado

Segundo dispositivo de inspeccion del marcado
Parte de irradiacion

Parte de formacion de imagenes
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REIVINDICACIONES
1. Un aparato (1) para marcar un objeto comestible (E), que comprende:

un medio portador (20, 30) para transportar el objeto comestible (E),

un medio de deteccion (210, 310) para detectar el objeto comestible (E),

un medio de marcado (220, 320) para formar un patron de marcado (M1, M2) en el objeto comestible (E), y

un medio de inspeccién del marcado (230, 330) para inspeccionar el patron de marcado (M1, M2) formado en el
objeto comestible (E),

transportando el medio portador (20, 30) secuencialmente el objeto comestible (E) al medio de deteccioén (210,
310), al medio de marcado (220, 320) y al medio de inspeccién del marcado (230, 330) mientras sujeta el objeto
comestible (E), en el que el medio de deteccién (210, 310) y el medio de inspeccion del marcado (230, 330)
comprenden cada uno una parte de irradiacion (212, 232, 312, 332) para irradiar el objeto comestible (E) y una
parte de formacién de imagenes (214, 233, 314, 334) para capturar una imagen del objeto comestible (E),
caracterizado porque el medio de deteccion (210, 310) captura una imagen del objeto comestible (E) para
adquirir datos de orientacion que indican la orientacion del objeto comestible (E);

el medio de marcado (220, 320) forma el patron de marcado (M1, M2) segun la orientacion del objeto comestible
(E) basandose en los datos de orientacion;

el medio de inspeccion del marcado (230, 330) captura una imagen del objeto comestible (E), extrae los datos
del patron de marcado y compara los datos del patron de marcado con los datos del patrén de referencia
basandose en los datos de orientacion adquiridos por el medio de deteccién (210, 310) para inspeccionar asi
la exactitud del marcado, en el que un angulo (a) entre una direccién de irradiacion y una direccion de formacion
de imagenes en el medio de deteccion (210, 310) y un angulo entre una direccion de irradiacion y una direccion
de formacion de imagenes en el medio de inspeccion del marcado (230, 330) son diferentes entre si.

2. El aparato (1) para marcar un objeto comestible (E) segun la reivindicacion 1, en el que el angulo (a)
entre una direccion de irradiacion y una direccion de formacion de imagenes en el medio de deteccion (210, 310) es
mayor que el angulo entre una direccion de irradiacion y una direccion de formacion de imagenes en el medio de
inspeccion del marcado (230, 330).

3. El aparato (1) para marcar un objeto comestible (E) segun la reivindicacion 1, en el que el medio de
inspeccion del marcado (230, 330) mide una posicién de marcado (R1, R2) en el objeto comestible (E) cuando se
extraen los datos del patrén de marcado, y envia la realimentacion del medio de marcado (220, 320) sobre una
cantidad de desplazamiento si la posicién de marcado (R1, R2) se desplaza desde una posicién predeterminada.

4. El aparato (1) para marcar un objeto comestible (E) segun la reivindicacion 1, en el que

el medio de deteccion (210, 310) captura una imagen del objeto comestible (E) para adquirir los datos de orientacion
a partir de una muesca similar a una ranura (C) formada en el objeto comestible (E) y también adquirir datos de las
zonas para identificar una pluralidad de zonas (R1, R2) divididas por la muesca (C);

el medio de marcado (220, 320) forma una pluralidad de patrones de marcado (M1, M2) en la pluralidad de zonas (R1,
R2) en correspondencia univoca segun la orientacion del objeto comestible (E) basandose en los datos de orientacion
y los datos de las zonas; y

el medio de inspeccion del marcado (230, 330) captura una imagen del objeto comestible (E), extrae una pluralidad
de datos del patrén de marcado y compara la pluralidad de datos del patron de marcado con los datos del patron de
referencia basandose en los datos de orientacion y los datos de las zonas adquiridos por el medio de deteccion (210,
310) para inspeccionar asi la exactitud del marcado.

5. Un procedimiento para marcar un objeto comestible (E), que comprende las etapas sucesivas de

una etapa de deteccion para detectar el objeto comestible (E) mediante el transporte del objeto comestible (E) por
un medio portador (20, 30) mientras se sujeta el objeto comestible (E);

una etapa de marcado para formar un patron de marcado (M1, M2) en el objeto comestible (E);

y una etapa de inspeccion del marcado para inspeccionar el patron de marcado (M1, M2) formado en el objeto
comestible (E), en el que

la etapa de deteccién comprende capturar una imagen del objeto comestible (E) para adquirir datos de orientacion
que indican la orientacion del objeto comestible (E);

la etapa de marcado comprende formar el patréon de marcado (M1, M2) segun la orientacién del objeto comestible
(E) basandose en los datos de orientacion;

la etapa de inspeccion del marcado comprende capturar una imagen del objeto comestible (E), extraer datos del
patrén de marcado y comparar los datos del patron de marcado con los datos del patron de referencia basandose
en los datos de orientacion adquiridos en la etapa de deteccion para inspeccionar asi la exactitud del marcado,

la etapa de deteccion y la etapa de inspeccion del marcado comprenden cada una capturar una imagen del objeto
comestible (E) mientras se irradia el objeto comestible (E) por una parte de irradiacion (212, 232, 312, 332); y

un angulo (a) entre una direccion de irradiacion y una direccion de formacion de imagenes en la etapa de deteccion
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y un angulo entre una direccioén de irradiacion y una direccion de formacion de imagenes en la etapa de inspeccion
del marcado son diferentes entre si.

6. El procedimiento para marcar un objeto comestible (E) segun la reivindicacién 5, en el que

el angulo (a) entre una direccion de irradiacion y una direccion de formacion de imagenes en la etapa de deteccion se
establece para poder identificar una muesca similar a una ranura© formada en el objeto comestible (E) a partir del
contraste en los datos de imagen; y

el angulo entre una direccion de irradiacion y una direccion de formacion de imagenes en la etapa de inspeccion del
marcado se establece mas pequefio que el angulo (a) entre una direccion de irradiacion y una direccion de formacion
de imagenes en la etapa de deteccion para dejar claro el patron de marcado (M1, M2) formado en el objeto comestible

(E).
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