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DESCRIPCION
Estacién automatica para recoger articulos y procedimientos relacionados para usar

Esta invencion se refiere a una estacion automatica y a un procedimiento para recoger articulos que se pueden usar
en una maquina para envasar articulos, que logra una mayor eficiencia, en relacion con las estaciones del estado de
la técnica, en términos de porcentaje de los articulos recogidos.

Actualmente existen estaciones automaticas para recoger articulos, que pueden usarse en maquinas para empaquetar
los articulos, que comprenden una o mas unidades robotizadas configuradas para recoger articulos movidos mediante
un sistema de movimiento. La recogida por las unidades robotizadas puede tener como objetivo, por ejemplo, transferir
los articulos a otra estacién de la maquina o colocarlos dentro de una o mas cajas.

Estos articulos llegan a la estacion de recogida posicionada en el sistema de movimiento de manera aleatoria, por lo
que estas estaciones generalmente comprenden un sistema de deteccion configurado para detectar, antes de la
recogida real por parte de una o mas unidades robotizadas, el posicionamiento de estos articulos en el sistema de
movimiento y relativo a un sistema de referencia integral con él.

El sistema de deteccion esta configurado para generar datos que representan este posicionamiento y comunicar los
datos a una o mas unidades robotizadas, de modo que recojan tantos articulos como sea posible.

Con el aumento en el numero de articulos y la velocidad del sistema de movimiento, puede ocurrir una pérdida de un
cierto porcentaje de los articulos que ingresan a la estacion de recogida, lo que provoca una reduccion en la eficiencia
de la estacion de recogida en términos de porcentaje de articulos recogidos sobre el total de articulos que ingresan
en la estacion de recogida.

Estos articulos no recogidos se descartan, lo que provoca una pérdida de eficiencia de la linea que se traduce en un
coste operativo. El documento US2015/0127148 A1 describe una estacién automatica y un procedimiento
correspondiente para recoger articulos.

El objeto de esta invencién es proporcionar una estacion para la recogida automatica de articulos que permita lograr
una eficiencia mejorada con respecto a las estaciones de recogida automatica del estado de la técnica.

Otro objetivo de esta invencion es proporcionar un procedimiento para recoger articulos automaticamente, lo que
permite lograr una eficiencia mejorada con respecto a los procedimientos para la recogida automatica de articulos que
pueden realizarse usando las estaciones de recogida automatica del estado de la técnica. Segun un primer aspecto,
esta invencion se refiere a una estacion automatica para recoger articulos segun la reivindicacién 1 adjunta.

La estacion comprende un sistema de movimiento. El sistema de movimiento comprende un transportador. El
transportador define una superficie de movimiento. El sistema de movimiento esta configurado para producir un
movimiento de traslacion del transportador. El transportador esta configurado para producir, por su movimiento de
traslacion, al menos un movimiento de traslacion de una pluralidad de articulos soportados operativamente por el
transportador, a lo largo de una primera region y posteriormente a lo largo de una segunda regién de la superficie de
movimiento.

La estacion comprende una unidad de recogida. La unidad de recogida esta configurada para recoger, desde la
primera region y desde la segunda region, los articulos soportados operativamente por el transportador.

La estacién comprende una unidad de detencion. La unidad de detencion esta configurada para provocar la detencion
en la segunda regién de al menos un articulo de los articulos soportados operativamente por el transportador.

La estacion comprende un sistema de control. El sistema de control comprende una unidad de sensor de
posicionamiento. La unidad de sensor de posicionamiento esta configurada para realizar al menos una deteccion del
posicionamiento con respecto al transportador de los articulos soportados operativamente por el transportador.

El sistema de control esta configurado para realizar al menos un primer control de la unidad de recogida. El sistema
de control esta configurado para que el primer control ocurra como una funcién al menos de la deteccion, de tal manera
que la unidad de recogida recoja de la primera region al menos una parte de los articulos soportados operativamente
por el transportador.

El sistema de control esta configurado para realizar al menos una derivacion de un movimiento del transportador
debido al movimiento de traslacién del transportador.

El sistema de control esta configurado para que el primer control se produzca también en funcién de al menos el
movimiento, de tal manera que la unidad de recogida recoja de la primera region al menos una parte de los articulos
soportados operativamente por el transportador.
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El sistema de control esta configurado para realizar al menos una derivacion de la presencia de al menos un articulo
en la segunda region.

El sistema de control esta configurado para realizar al menos un control de la unidad de detencién. El sistema de
control esta configurado para que el control de la unidad de detencién se produzca en funcién de la derivacion de la
presencia, de tal manera que la unidad de detencion provoque la detencion.

El sistema de control esta configurado para realizar al menos un segundo control de la unidad de recogida. El sistema
de control esta configurado para que el segundo control se produzca en funcion de la detencion, de tal manera que la
unidad de recogida recoja al menos un articulo de la segunda region.

El sistema de control puede configurarse para realizar al menos una deteccion de los articulos recogidos de la primera
region.

El sistema de control puede configurarse de modo que la derivacién de la presencia se realice en funcién de la
deteccién del posicionamiento, de la deteccion de los articulos recogidos y de la derivacion del movimiento.

La estacion puede comprender una unidad de sensor de presencia. La unidad del sensor de presencia, si esta
presente, esta configurada para realizar al menos una deteccion de la presencia.

El sistema de control puede configurarse para realizar la derivacion de la presencia mediante la deteccion de la
presencia.

La unidad de detencion puede comprender al menos un elemento de detencion mévil entre una posicion no operativa
y una posicion operativa. La unidad de detencion puede configurarse de modo que el elemento de detencion, en la
posicion no operativa, no provoque la detencion de al menos un articulo y, en la posicion operativa, provoque la
detencion de al menos un articulo.

La unidad de detencién puede configurarse para realizar al menos una deteccion de la detencion. El sistema de control
puede configurarse de modo que el segundo control se produzca en funcién de la deteccion de la detencién.

Un segundo aspecto de esta invencién se refiere a un procedimiento para recoger automaticamente articulos segun
la reivindicacion 6 adjunta.

El procedimiento comprende el movimiento de traslacion del transportador y los articulos. El procedimiento comprende
la deteccion del posicionamiento de los articulos. El procedimiento comprende el primer control de la unidad de
recogida. El procedimiento comprende la derivacion de la presencia. El procedimiento comprende la detencion de al
menos un articulo. El procedimiento comprende el segundo control de la unidad de recogida.

Las caracteristicas de una estacion de recogida automatica segun el primer aspecto de esta invenciéon y de un
procedimiento para la recogida automatica segun el segundo aspecto de esta invencién se describen en detalle a
continuacion en relacion con las realizaciones respectivas de las estaciones de recogida automatica segun el primer
aspecto y procedimiento para la recogida automatica segun el segundo aspecto, dados a modo de ejemplos no
limitativos de los conceptos reivindicados.

La siguiente descripcion detallada se refiere a los dibujos adjuntos, en los cuales:

- La figura 1 es un diagrama parcialmente en bloques de una primera realizacién posible de una estacién de recogida
segun el primer aspecto de la invencién, en un primer instante de un posible procedimiento de uso de la primera
realizacion;

- La figura 2 es un diagrama parcialmente en bloques de la primera realizacion en un segundo instante de este
procedimiento de uso;

- La figura 3 es un diagrama parcialmente en bloques de la primera realizacién en un tercer instante de este
procedimiento de uso;

- La figura 4 es un diagrama parcialmente en bloques de la primera realizacion en un cuarto instante de este
procedimiento de uso;

- La figura 5 es un diagrama parcialmente en bloques de una segunda posible realizacion de una estacion de recogida
segun el primer aspecto de la invencion, en un primer instante de un posible procedimiento de uso de la segunda
realizacion;

- La figura 6 es un diagrama parcialmente en bloques de la segunda realizacion en un segundo instante de este
procedimiento de uso de la segunda realizacion;

- La figura 7 es un diagrama parcialmente en bloques de la segunda realizaciéon en un tercer instante de este
procedimiento de uso de la segunda realizacion;

- La figura 8 es un diagrama parcialmente en bloques de la segunda realizacién en un cuarto instante de este
procedimiento de uso de la segunda realizacion;

- Las figuras 9 y 10 ilustran, respectivamente, en una vista en perspectiva y una vista lateral, algunos componentes
presentes tanto en la primera realizacién como en la segunda realizacién de la estacion de recogida.
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Las figuras 1 a 4 se refieren a un diagrama parcialmente en bloques de una primera realizacion posible de una estacion
de recogida automatica segun el primer aspecto de esta descripcion.

Las figuras 5 a 8 se refieren a un diagrama parcialmente en bloques de una segunda realizaciéon posible de una
estacion de recogida automatica segun el primer aspecto de esta descripcion.

Una estacién de recogida automatica segun el primer aspecto de la invencion puede usarse, por ejemplo, en una
maquina automatica para envasar y/o empaquetar estos articulos.

Sin embargo, una estaciéon de recogida automatica segun el primer aspecto de la invencion puede usarse en una
magquina automatica para otros fines.

La primera realizacion de la estacion de recogida estd marcada con 1.
La segunda realizacion de la estacion de recogida esta marcada con 1'.

Cada una de las siguientes caracteristicas, incluso si se describe con referencia a la primera realizacion marcada
como 1, también es aplicable a la segunda realizacion marcada como 1', a menos que se especifique lo contrario.

La maquina 1 comprende un sistema de movimiento. El sistema de movimiento comprende un transportador 2.

El transportador 2 define una superficie de movimiento 21. El transportador 2 esta configurado para soportar una
pluralidad de articulos, marcados como A. Los articulos A pueden ser, por ejemplo, conos de helado, pero pueden ser
articulos de cualquier otro tipo. Los articulos A pueden considerarse productos.

El sistema de movimiento esta configurado para provocar al menos un movimiento de traslacion del transportador 2 a
lo largo de la superficie de movimiento 21, de tal manera que el transportador 2 provoque a su vez un correspondiente
movimiento de traslacion de los articulos A mientras estan soportados por el transportador 2.

El movimiento de traslaciéon puede realizarse segun la flecha X de las figuras 1y 5.

En todos los instantes a los que se refieren los dibujos adjuntos, el transportador 2 esta sujeto al movimiento de
traslacion.

Para provocar el movimiento de traslacion del transportador 2, el sistema de movimiento comprende preferiblemente
al menos un motor.

Los articulos A, aunque estan soportados por el transportador 2 y estan sujetos al movimiento de traslacion, pueden
considerarse como articulos A soportados operativamente por el transportador 2.

La superficie de movimiento 21 comprende al menos una primera region 211 de la superficie de movimiento 21, y al
menos una segunda region 212 de la superficie de movimiento 21.

El movimiento de traslacion mencionado anteriormente de los articulos A soportados operativamente por el
transportador 2 debera considerarse a lo largo de la primera regién 211 y luego a lo largo de la segunda regién 212.

La segunda region 212 esta situada, segun este movimiento de traslacion, después y/o aguas abajo de la primera
region 211.

La superficie de movimiento 21 comprende preferiblemente también al menos una region de entrada 210 de la
superficie de movimiento 21.

El movimiento de traslacion mencionado anteriormente, si la superficie de movimiento 21 comprende la regién de
entrada 210, debera considerarse a lo largo de la regién de entrada 210, luego a lo largo de la primera regién 211 y
luego a lo largo de la segunda regién 212.

La region de entrada 210 esta situada, segun este movimiento de traslacién, antes y/o corriente atras de la primera
region 211.

La maquina 1 comprende una unidad de recogida 3. La unidad de recogida 3 esta configurada para recoger del
transportador 2 uno o mas de los articulos A soportados operativamente por el transportador 2.

La unidad de recogida 3 esta configurada para recoger del transportador 2 uno o mas de los articulos A soportados
operativamente por el transportador 2, al menos cuando uno o mas articulos A soportados operativamente por el
transportador 2 estan en la primera region 211 de la superficie de movimiento 21 y/o cuando el uno o mas articulos A
soportados operativamente por el transportador 2 estan en esta segunda region 212 de la superficie de movimiento
21.
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La unidad de recogida 3 esta configurada para recoger, desde la primera region 211 y desde la segunda regién 212,
los articulos A soportados operativamente por el transportador 2.

La unidad de recogida 3 puede comprender una o mas unidades robotizadas.
La unidad de recogida 3 se indica en los dibujos mediante el bloque marcado con 3.

En las realizaciones mostradas, la unidad de recogida 3 comprende a modo de ejemplo tres unidades robotizadas,
marcadas, respectivamente, 31, 32 y 33. Sin embargo, el nimero de robots podria ser cualquier numero.

Un posible procedimiento para recoger automaticamente articulos segun el segundo aspecto de esta invencion
comprende el movimiento de traslacion mencionado anteriormente del transportador 2 y los articulos A soportados
operativamente por el transportador 2. Un procedimiento de recogida descrito a continuacion segun el segundo
aspecto de esta invencién se denomina simplemente «procedimiento».

La maquina 1 comprende una unidad de detencion 4. La unidad de detencion 4 esta configurada para provocar la
detencion de al menos un articulo A1 de los articulos A soportados operativamente por el transportador 2. La unidad
de detencioén 4 esta configurada para provocar la detencion cuando el al menos un articulo A1 esta en la segunda
region 212 de la superficie de movimiento 21, por ejemplo, como se muestra en las figuras 4 y 8.

La unidad de detencion 4 puede comprender al menos un sensor de detencion configurado para realizar al menos una
deteccion de la detencion del al menos un articulo A1 en la segunda regién 212.

La maquina 1 comprende un sistema de control 5.

El sistema de control 5 comprende al menos una unidad de control 51, que puede incluir, por ejemplo, al menos una
unidad de procesamiento que funciona segun un programa o software.

Se puede considerar que el sensor de detencién pertenece al sistema de control 5.

El sistema de control 5 esta configurado para permitir el intercambio, entre la unidad de detencion 4 y la unidad de
control 51, de una o mas sefiales que representan la detencién. La una o mas sefiales que representan esta detencion
se indican a modo de ejemplo con la flecha «ra» en las figuras 4 y 8. En la figura 4 y en la Figura 8, el al menos un
articulo A1 se detiene por la unidad de detencion 4.

El sistema de control 5 comprende al menos una unidad de sensor de posicionamiento 52. La unidad de sensor de
posicionamiento 52 esta configurada para realizar al menos una deteccion del posicionamiento de los articulos A
soportados operativamente por el transportador 2.

El procedimiento comprende la deteccion del posicionamiento.

Este posicionamiento es un posicionamiento de cada uno de los articulos A soportados operativamente por el
transportador 2, en relacion con un sistema de referencia que es integral al menos con el movimiento de traslacion del
transportador 2 mencionado anteriormente. Por lo tanto, este posicionamiento puede entenderse como un
posicionamiento relativo al transportador 2.

La unidad de sensor de posicionamiento 52 estd configurada para realizar la deteccién del posicionamiento en un
instante que puede definirse, por conveniencia, como «instante inicial».

En este instante inicial, el transportador 2 esta ubicado en una posicidon que puede definirse, por conveniencia, como
la «posiciodn inicial» del transportador 2.

En este instante inicial, los articulos A pueden colocarse en el transportador 2 segun cualquier distribucién, que puede
ser totalmente suelta o al menos parcialmente ordenada. Los articulos A pueden colocarse, por ejemplo, en dos o mas
filas.

En este instante inicial, los articulos A soportados operativamente por el transportador 2 estan preferiblemente en la
region de entrada 210 mencionada anteriormente de la superficie de movimiento 21. Por lo tanto, la posicion inicial del
transportador 2 debera considerarse preferiblemente como una posicion tal que los articulos A soportados
operativamente por el transportador 2 estén ubicados en la region de entrada 210 de la superficie de movimiento 21.

El sistema de control 5 esta configurado para permitir el intercambio, entre la unidad de sensor de posicionamiento 52
y la unidad de control 51, de una o mas sefiales que representan este posicionamiento. La una o mas sefales que
representan este posicionamiento se indican a modo de ejemplo con la flecha «r2» en las figuras 1y 5.

Las figuras 1y 5 muestran el instante inicial en el que la unidad de sensor de posicionamiento 52 esta realizando la
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deteccioén de este posicionamiento mientras los articulos A soportados operativamente por el transportador 2 estan en
la regién de entrada 210.

El sistema de control 5 podria comprender una unidad de sensor de movimiento 53. La unidad de sensor de
movimiento 53, si esta presente, esta configurada para realizar, en cualquier instante respectivo, al menos una
deteccion de al menos una cantidad fisica correlacionada con un movimiento del transportador 2. Este movimiento
debera considerarse como un movimiento del transportador 2 en relacion con la posicién inicial mencionada
anteriormente y provocado por el movimiento de traslacion mencionado anteriormente del transportador 2 hasta el
instante respectivo.

La unidad de sensor de movimiento 53 puede comprender un detector de imagen o un sensor de otro tipo, por ejemplo,
un codificador.

El sistema de control 5 esta configurado para permitir el intercambio, entre la unidad de sensor de movimiento 53 y la
unidad de control 51, de una o mas sefales que representan la al menos una cantidad fisica. Estas una o mas sefales
que representan la al menos una cantidad fisica se indican por ejemplo con la flecha «r3» en las figuras 1 a 4.

En la primera realizacién esta la unidad de sensor de movimiento 53, mientras que en la segunda realizacion no esta
presente la unidad de sensor de movimiento 53.

El sistema de control 5 puede comprender una unidad de sensor de presencia 54. La unidad de sensor de presencia
54, si esta presente, esta configurada para realizar al menos una deteccion de presencia, en la segunda region 212,
de al menos un articulo A1 de los articulos A soportado operativamente por el transportador 2.

La unidad de sensor de presencia 54 puede comprender un detector de imagen o un sensor para otro tipo, por ejemplo,
un sensor de contacto.

El sistema de control 5 esta configurado para permitir el intercambio, entre la unidad de sensor de presencia 54 y la
unidad de control 51, de una o mas sefales que representan la presencia del al menos un articulo A1 en esta segunda
region 212. La una o mas sefiales que representan la presencia se indican a modo de ejemplo con la flecha «rd» en
la Figura 3.

En la primera realizacion esta la unidad de presencia 54, mientras que en la segunda realizacién no esta la unidad de
sensor de presencia 54.

En las Figuras 3y 7, al menos un articulo A1 esta en la segunda region 212.

El sistema de control 5 esta configurado para realizar al menos una deteccion de la recogida, desde la primera region
211 de la superficie de movimiento 21, de los articulos A soportados operativamente por el transportador 2, de tal
manera que detecte cual de los articulos A se recogen de la primera regiéon 211 de la superficie de movimiento 21.

El sistema de control 5 esta configurado para realizar al menos un primer control de la unidad de recogida 3.

El primer control puede realizarse de tal manera que la unidad de recogida 3 recoja de la primera region 211 al menos
una parte de los articulos A soportados operativamente por el transportador 2.

El sistema de control 5 esta configurado para que el primer control se realice en funcién al menos de la deteccion del
posicionamiento de los articulos A en relacion con el transportador 2.

El sistema de control 5 esta configurado para realizar, en cualquier instante respectivo, al menos una derivacion del
movimiento mencionado anteriormente del transportador 2 con respecto a la posicién inicial mencionada anteriormente
y provocada por el movimiento de traslacién del transportador 2 hasta el instante respectivo.

La derivacién de este movimiento significa obtener al menos un dato que representa el movimiento.

El sistema de control 5 esta configurado preferiblemente para que el primer control se realice como una funcién al
menos de la deteccion del posicionamiento y de la derivacion del movimiento.

Si la unidad de sensor de movimiento 53 esta presente configurada para realizar la deteccion de al menos una cantidad
fisica correlacionada con este movimiento, el sistema de control 5 puede configurarse de modo que la derivacion del
movimiento se realice mediante la deteccion de al menos una cantidad fisica.

Sila unidad de sensor de movimiento 53 esta presente configurada para realizar la deteccién de al menos una cantidad
fisica, el sistema de control 5 puede configurarse de modo que el primer control sea una funcién de la deteccién del
posicionamiento y de la al menos una cantidad fisica.
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El sistema de control 5 puede configurarse en cualquier caso para realizar la derivacion del movimiento a partir del
intervalo de tiempo transcurrido desde el instante inicial y desde al menos un parametro almacenado en el sistema de
control 5 (por ejemplo, en la unidad de control 51). Estos parametros almacenados pueden ser, por ejemplo, al menos
una velocidad del movimiento de traslacion mencionado anteriormente del transportador 2.

En las figuras 5-8, que se refieren a la segunda realizacion en la que la unidad de sensor de movimiento 53 no esta
presente, la flecha r3 no esta indicada, ya que la unidad de control 51 del sistema de control 5 deriva el movimiento
sin ninguna deteccion realizada por la unidad de sensor de movimiento 53, que, como se menciond anteriormente,
esta ausente en la segunda realizacion.

Sin embargo, debera considerarse que la presencia de la unidad de sensor de movimiento 53 no requiere
necesariamente que el sistema de control 5 derive el movimiento por medio de la misma unidad de sensor de
movimiento 53. El procedimiento comprende el primer control.

En la figura 2 o en la figura 6, los articulos A que, en la figura 1 y en la figura 5, respectivamente, estan en la region
de entrada 210 de la superficie de movimiento 21, ahora estan en la primera region 211 de la superficie de movimiento
21.

Entre la figura 2 y la figura 3, o entre la figura 6 y la figura 7, la al menos una parte de los articulos A soportados
operativamente por el transportador 2 se recoge por medio de la unidad de recogida 3. En la figura 3 o en la figura 7,
en efecto, al menos algunos de los articulos A que estan, al menos respectivamente en la figura 2 y en la figura 6, en
la primera region 211, han sido recogidos por la unidad de recogida 3.

El sistema de control 5 esta configurado para realizar al menos una derivacion de la presencia, en la segunda region
212 de la superficie de movimiento 21, del al menos un articulo A1. La derivacidon de esta presencia significa obtener
al menos un dato que represente la presencia.

El al menos un articulo A1, en las figuras 3 y 7, esta en la segunda regién 212 de la superficie de movimiento 21.

Si la unidad de sensor de presencia 54 esta presente configurada para realizar la deteccién de la presencia, el sistema
de control 5 puede configurarse de modo que la derivacién de la presencia se realice mediante la deteccion de la
presencia.

Sin embargo, el sistema de control 5 puede configurarse de modo que la derivacion de la presencia se realice en
funcién al menos de la deteccidn del posicionamiento, de la derivacion del movimiento y de la deteccién de los articulos
recogidos de la primera regién 211.

La unidad de control 51, en efecto, al conocer la posicion inicial del transportador 2 en el instante inicial, el
posicionamiento de los articulos A con respecto al transportador 2 y en el instante inicial, qué articulos se han recogido
de la primera region 211 y el movimiento del transportador 2 con respecto a la posicion inicial y en cualquier otro
instante, puede derivar si en cualquier otro instante al menos uno de los articulos A esta en la segunda region 212.

En la figura 7, que se refiere a la segunda realizacién en la que la unidad de sensor de presencia 54 no esta presente,
la flecha r4 no esta indicada, ya que la unidad de control 51 del sistema de control 5 deriva la presencia sin ninguna
deteccion realizada por la unidad de sensor de presencia 54, que, como se menciono anteriormente, esta ausente en
la segunda realizacion.

Sin embargo, debera considerarse que la presencia de la unidad de sensor de presencia 54 no requiere
necesariamente que el sistema de control 5 derive la presencia por medio de la misma unidad de sensor de presencia
54.

En el caso en que:

- el sistema de control 5 esté configurado de modo que la derivacion de la presencia se realice en funcién al menos
de la deteccion del posicionamiento, de la derivaciéon del movimiento y de la deteccién de los articulos recogidos de la
primera region 211;

- el sistema de control 5 esté configurado de modo que la derivacion del movimiento se realice mediante la deteccion
de al menos una cantidad fisica por la unidad de sensor de movimiento 53;

entonces el sistema de control 5 esta configurado de modo que la derivacion de la presencia se realiza en funcion al
menos de la deteccion del posicionamiento, la derivacién de la al menos una cantidad fisica y la deteccion de los
articulos recogidos de la primera region 211.

El sistema de control 5 esta configurado para realizar al menos un control de la unidad de detencion 4. El control de
la unidad de detencion 4 se realiza de tal manera que la unidad de detencién provoca al menos una detencion del al
menos un articulo A1 en la segunda region 212.
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El sistema de control 5 esta configurado para que el control de la unidad de detencién 4 se realice en funcién al menos
de la derivacion de la presencia.

Si la unidad de sensor de presencia 54 esta presente configurada para realizar la deteccién de la presencia, el sistema
de control 5 puede configurarse de modo que el control de la unidad de detencién 4 sea al menos una funcién de la
deteccién de la presencia.

Si el sistema de control 5 esta configurado para que la derivacion de la presencia se realice en funcién al menos de la
deteccioén del posicionamiento, la derivacion del movimiento y la deteccion de los articulos recogidos de la primera
region 211, se deduce que el sistema de control 5 esta configurado de manera que el control de la unidad de detencion
4 es al menos una funcién de la deteccion del posicionamiento, la derivacién del movimiento y la deteccion de los
articulos recogidos de la primera region 211.

En el caso en que:

- el sistema de control 5 esté configurado de modo que la derivacion de la presencia se realice en funcion al menos
de la deteccion del posicionamiento, de la derivacion del movimiento y de la deteccién de los articulos recogidos de la
primera region 211; y

- el sistema de control 5 esté configurado de modo que la derivacion del movimiento se realice mediante la deteccion
de al menos una cantidad fisica por la unidad de sensor de movimiento 53;

entonces el sistema de control 5 se configura de modo que el control de la unidad de detencion 4 se realice como una
funcién al menos de la deteccion del posicionamiento, la deteccion de al menos una cantidad fisica y de la deteccion
de los articulos recogidos de la primera region 211

El sistema de control 5 esta configurado para permitir el intercambio, entre la unidad de control 51 y la unidad de
detencion 4, de una o mas sefiales de control y/o comando de la unidad de detencién 4, de modo que el sistema de
control 5 pueda realizar el control de la unidad de detencién 4. La una o mas sefiales de control y/o comando de la
unidad de detencioén 4 se indican a modo de ejemplo con la flecha «ca» en las figuras 3y 7.

En las figuras 4 y 8, el al menos un articulo A1 esta en una condicion de detencién provocada por la unidad de
detencion 4.

El procedimiento comprende la detencion.

El sistema de control 5 esta configurado para realizar al menos un segundo control de la unidad de recogida 3. El
segundo control puede realizarse de tal manera que la unidad de recogida 3 recoja de la segunda regioén 212 el al
menos un articulo A1.

El sistema de control 5 esta configurado preferiblemente para que el segundo control se produzca después de la
detencion y/o en funcion de al menos la detencion del al menos un articulo A1.

El sistema de control 5 se configura preferiblemente de modo que el segundo control se produzca en funcién de al
menos la deteccién mencionada anteriormente de la detencién del al menos un articulo A1, realizada por el al menos
un sensor de detencidn que pertenece a la unidad de detencién 4 (pero que puede considerarse que también pertenece
al sistema de control 5).

El segundo paso de control se realiza después de la situacion operativa mostrada en la figura 4, con respecto a la
primera realizacion, y después de la situacion operativa mostrada en la figura 8, con respecto a la segunda realizacion.

El sistema de control 5 esta configurado para permitir el intercambio, entre la unidad de control 51 y la unidad de
recogida 3, de una o mas sefnales de control y/o comando de la unidad de recogida 3, de modo que el sistema de
control 5 pueda realizar el primer control y/o el segundo control. La una o mas sefiales de control y/o comando de la
unidad de recogida 3 se indican a modo de ejemplo con la flecha «c3» en las figuras 2, 3,6y 7.

El procedimiento comprende el segundo control.

Una o mas de las derivaciones realizadas por el sistema de control 5, una o mas de las detecciones realizadas por el
sistema de control 5, y uno o mas de los controles realizados por el sistema de control 5, descritos anteriormente, se
realizan preferiblemente automaticamente.

El control de la unidad de detencién 4 también puede ser realizado manualmente por un operador. Preferiblemente,
todas las derivaciones, comprobaciones y detecciones realizadas por el sistema de control se realizan
automaticamente.

Otras realizaciones podrian comprender la unidad de sensor de movimiento 53, pero no la unidad de sensor de
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presencia 54, o podrian comprender la unidad de sensor de presencia 54, pero no la unidad de sensor de movimiento
53.

Las figuras 9 y 10 muestran una estacion de recogida que, debido a las caracteristicas visibles, puede ser segun la
primera realizacion o la segunda realizacion.

Las figuras 9 y 10 muestran tres unidades robotizadas 31, 32 o 33, que operan en el transportador 2 para recoger los
articulos, que no se muestran.

Las figuras 9 y 10 también muestran la unidad de detencion 4.

La unidad de detencién 4 comprende al menos un elemento de detencion. La unidad de detencion esta configurada
de modo que el al menos un elemento de detencién puede adoptar una posicion operativa donde esta disefiado para
provocar la detencién del al menos un articulo A1 mencionado anteriormente en la segunda region 212 de la superficie
de movimiento 21, y una posicion de funcionamiento donde no esta disefiado para provocar la detencion.

Como se muestra en las figuras 9 y 10, la unidad de detencion 4 puede comprender una pluralidad de elementos de
detencion, cada uno disefiado para causar al menos una detencion respectiva de al menos un articulo respectivo en
la segunda region.

Segun este aspecto, esta invencion puede referirse a una maquina para envasar y/o empaquetar articulos o productos,
preferiblemente para envasar y/o empaquetar articulos o productos alimenticios.

La maquina, que puede ser dirigida a otros fines, puede comprender al menos una estacion de recogida segun el
primer aspecto de esta descripcion.

Cabe sefialar que en las figuras 2 a 4 y de 6 a 8, para simplificar las descripciones, no se muestran mas articulos en
la region de entrada 210 (que, por otro lado, suponiendo un flujo sustancialmente constante de articulos en la entrada,
estarian presentes en la region de entrada 210).
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REIVINDICACIONES
1. Una estacion automatica (1) para recoger articulos (A) que comprende:

- un sistema de movimiento que comprende un transportador (2) que define una superficie de movimiento (21),
donde el sistema de movimiento esta configurado para provocar, por traslacién del transportador (2), al menos un
movimiento de traslacién de una pluralidad de articulos (A) soportados operativamente por el transportador (2), a
lo largo de una primera region (211) y posteriormente a lo largo de una segunda regién (212) de la superficie de
movimiento (21) situada, segun este movimiento de traslacion, aguas abajo de la primera regién (211);

- una unidad de recogida (3) que comprende una o mas unidades robotizadas (31, 32, 33) y configurada para la
recogida, desde la primera region (211) y desde la segunda regién (212), de los articulos (A) soportados
operativamente por el transportador (2);

- una unidad de detencion (4) configurada para provocar la detencion en la segunda region (212) de al menos un
articulo (A1) de los articulos (A) soportados operativamente por el transportador (2);

- un sistema de control (5) que comprende una unidad de sensor de posicionamiento (52), donde la unidad de
sensor de posicionamiento (52) esta configurada para realizar al menos una medicion del posicionamiento con
respecto al transportador (22) de los articulos (A) soportados operativamente por el transportador (22);

donde el sistema de control (5) esta configurado para:

- controlar la unidad de recogida (3), en funcion al menos de la medicién, de modo que la unidad de recogida (3)
recoja de la primera region (211) al menos una parte de los articulos (A) operativamente soportados por el
transportador (2);

- realizar al menos una derivacion de la presencia de al menos un articulo (A1) en la segunda regién (212);

- controlar la unidad de detencion (4), en funcion al menos de la derivacion de la presencia, de modo que la unidad
de detencion (4) provoque la detencion;

- controlar la unidad de recogida (3) para que la unidad de recogida (3) recoja al menos un articulo (A1) de la
segunda region (212).

2. La estacion automatica (1) para recoger articulos segun la reivindicacion 1, donde el sistema de control (5)
esta configurado para realizar al menos una medicién de los articulos recogidos de la primera region (211) y realizar
al menos una derivacion de un movimiento del transportador (2) debido al movimiento de traslacién del transportador
),

donde el sistema de control (5) esta configurado para realizar la derivacion de la presencia en funcién al menos de la
medicion del posicionamiento, la medicidn de los articulos recogidos y la derivacién del movimiento.

3. La estacidon automatica (1) para recoger articulos segun la reivindicaciéon 1, que comprende una unidad de
sensor de presencia (54) configurada para realizar al menos una medicién de la presencia de al menos un articulo
(A1) en la segunda zona (212),

donde el sistema de control (5) esta configurado para realizar la derivacion de la presencia por al menos la medicion
de la presencia.

4, La estacién automatica (1) para recoger articulos segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, donde
la unidad de detencién (4) comprende al menos un elemento de detenciéon movil entre una posicién no operativa y una
posicion operativa, donde la unidad de detencién (4) esta configurada de modo que el elemento de detencién, en la
posicion no operativa, no provoque la detencién de al menos un articulo (A1) y, en la posicién operativa, provoque la
detencion de al menos un articulo (A1).

5. La estacion automatica (1) para recoger articulos segun cualquiera de las reivindicaciones anteriores, donde
la unidad de detencion (4) comprende un sensor de detencidon que esta configurado para realizar al menos una
medicion de la detencion, donde el sistema de control (5) estd configurado para que la recogida del al menos un
articulo (A1) de la segunda region (212) se realice como una funcién al menos de la medicién de la detencién.

6. Un procedimiento para recoger automaticamente articulos (A), que comprende:

- un movimiento de traslacion de una pluralidad de los articulos (A) soportados operativamente por un transportador
(2), a lo largo de una superficie de movimiento (21) definida por el transportador (2) y que comprende una primera
region (211) y una segunda regioén (212), la segunda region (212), segun el movimiento de traslacién, se encuentra
después de la primera region (211);

- una medicién del posicionamiento con respecto al transportador (2) de los articulos (A) soportados
operativamente por el transportador (2), donde la medicién se realiza por medio de una unidad de sensor de
posicionamiento (52) que forma parte de un sistema de control (5);

- un primer control de una unidad de recogida (3) que comprende una o mas unidades robotizadas (31, 32, 33),
que se produce en funcion al menos de la deteccién y de tal manera que la unidad de recogida (3) recoge de la
primera region (211) al menos una parte de los articulos (A) soportados operativamente por el transportador (2),
donde el primer control lo realiza el sistema de control (5);
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- una derivacion de la presencia en la segunda region (212) de al menos un articulo (A1) de los articulos soportados
operativamente por el transportador (2), donde la derivacion se realizada por el sistema de control (5);

- la detencion, por medio de una unidad de detencion (4), de al menos un articulo (A1) en la segunda region (212),
mediante el cual el sistema de control controla la unidad de detencion (4) en funcion al menos de la derivacion de
la presencia para que la unidad de detencion (4) realice la detencion;

- un segundo control de la unidad de recogida (3), que se produce de tal manera que la unidad de recogida (3)
recoge el al menos un articulo (A1) que se detiene en la segunda region (212), donde el segundo control se realiza
por el sistema de control (5).

7. Un procedimiento para recoger automaticamente articulos segun la reivindicacion 6, que comprende:

- una medicion de los articulos recogidos de la primera regién (211),

- una derivacion de un movimiento del transportador (2) debido al movimiento de traslacién del transportador (2);
donde la derivacion de la presencia se realiza al menos en funcion de la medicidn del posicionamiento, la medicion
de los articulos recogidos y la derivacion del movimiento.

8. Un procedimiento para recoger automaticamente articulos segun la reivindicacion 6, que comprende una
medicion de la presencia de al menos un articulo (A1) en la segunda region (212), donde la medicion de la presencia
se realiza mediante una unidad de sensor de presencia (54), donde la derivacion de la presencia se realiza mediante
la medicion de la presencia.

9. Un procedimiento para recoger automaticamente articulos segun cualquiera de las reivindicaciones 6 a 8,
donde la detencion se produce por el paso de al menos un elemento de detencion, que pertenece a la unidad de
detencion (4), desde una posicién no operativa, donde el elemento de detencion no provoca la detencion del al menos
un articulo, a una posicién operativa, donde el elemento de detencion provoca la detencion del al menos un articulo.

10. Un procedimiento para recoger automaticamente articulos segun cualquiera de las reivindicaciones 6 a 9,

que comprende al menos una medicion de la detencién, donde el segundo control se realiza como una funcién al
menos de la medicion de la detencion.
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