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DESCRIPCION
Aparato sensor

La presente invencion se refiere a un aparato sensor para detectar un objeto de acuerdo con el preambulo de la
reivindicacion 1.

Un aparato sensor de este tipo comprende un cabezal sensor que tiene una pluralidad de espacios de recepcién para
dispositivos sensores individuales y un mecanismo de accionamiento para proporcionar un movimiento relativo del
objeto en relacion con el cabezal sensor en una direcciéon de avance durante una operacion de deteccion.

En un aparato sensor conocido, los dispositivos sensores estan dispuestos en una agrupacion o fila lineal, que se
extiende transversalmente con respecto a la direccién de avance del producto. Puesto que los dispositivos sensores,
por ejemplo los fotodiodos, tienen unas dimensiones determinadas, la resolucidon que se puede lograr con un aparato
sensor de este tipo es limitada.

El documento US 2005/0122548 A1 describe un escaner que incluye elementos sensores colocados al menos en una
agrupacion sustancialmente lineal. Cada agrupacion esta inclinada con respecto a un eje de referencia en un angulo
sustancialmente distinto de cero que esta fijado durante cualquier escaneado de la imagen utilizada para crear la
imagen escaneada final.

El documento US 2005/0286093 A1 desvela un aparato de exposicion que comprende una agrupacion bidimensional
rectangular de pixeles.

El documento US 2009/0032714 A1 se refiere a un detector de imagenes 6pticas que incluye una realizacién en la
que se insertan fibras flexibles en una placa con multiples orificios.

Un objeto de la invencion es proporcionar un aparato sensor y un procedimiento para detectar un objeto que tenga
una buena resolucion.

El objeto se resuelve de acuerdo con la invenciéon con un aparato sensor que tiene las caracteristicas de la reivindica-
cion 1.

En el aparato sensor los espacios de recepcion estan dispuestos en una pluralidad de filas y columnas, de manera
que se forma una matriz de espacios de recepcion con un patrén rectangular de los espacios de recepcion, y la matriz
de espacios de recepcion esta inclinada con respecto a la direccién de avance, de manera que las filas se extienden
en direccion transversal con respecto a la direccion de avance y los espacios de recepcién de una fila sucesiva del
patron rectangular estan desplazados con respecto a los espacios de recepcion de una fila precedente del patron
rectangular en una direccion perpendicular a la direccion de avance.

Una idea basica de la invencién es proporcionar un cabezal sensor con una pluralidad de filas de espacios de recep-
cion para dispositivos sensores individuales con el fin de aumentar la velocidad de una operaciéon de deteccién en
comparacion con un cabezal sensor que tenga solamente una fila de dispositivos sensores. Las filas, en las que los
espacios de recepcion estan dispuestos, se extienden en una direccién transversal, es decir, se extienden transver-
salmente a la direccién de avance.

Otra idea basica adicional de la invencién es operar todos los dispositivos sensores simultdneamente, mientras el
objeto se mueve en relacién al cabezal sensor. En caso de que una imagen sea detectada o escaneada, la imagen
original se produce sucesivamente con un movimiento continuado del producto.

De acuerdo con la invencion, al menos una parte de los espacios de recepcion del cabezal sensor esta dispuesta en
un patrén regular de filas y columnas, en el que las columnas son perpendiculares a las filas. Un patrén de este tipo
se conoce como un patrén rectangular de espacios de recepcion. En el patron rectangular, los espacios de recepcion
estan dispuestos de tal manera que en cada caso se disponen cuatro espacios de recepciéon en los bordes de un
rectangulo. El patron rectangular también puede ser referido como una disposicion ortogonal de espacios de recepcion.
Los espacios de recepcion estan dispuestos en particular en una agrupacion bidimensional o en una matriz.

Se prefiere que los espacios de recepcion estén dispuestos en un patrén regular, en el que la inclinacion de los espa-
cios de recepcion, es decir, la distancia entre dos puntos centrales de los espacios de recepcién vecinos en una fila o
columna, sea constante. Mas en particular, se prefiere que un paso de la fila y un paso de la columna sean iguales. El
paso de los espacios de recepcion del cabezal sensor también es denominado como paso del dispositivo.

Un aspecto basico de la invencion es disponer las filas de espacios de recepcion de los dispositivos sensores de tal
manera que se extiendan transversalmente, pero no perpendicularmente, a la direccién de avance. En consecuencia,
las columnas de espacios de recepcion también se extienden transversalmente a la direccién de avance. Por lo tanto,
agrupacion de los espacios de recepcion es rotada o es inclinada desde una posicion en la que las columnas estan
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alineadas con la direccién de avance, hasta una posicién en la que las columnas estan inclinadas o son oblicuas con
respecto a la direccion de avance. Como los espacios de recepcion estan dispuestos en una agrupacion rectangular,
las filas también estan inclinadas o son oblicuas con respecto a una direcciéon perpendicular a la direcciéon de avance.

Es preferido que el cabezal sensor sea un cabezal sensor de pagina ancha, es decir, que el cabezal sensor tenga un
ancho correspondiente al ancho de un objeto o imagen que debe ser detectado o escaneado. El ancho del objeto o
de la imagen se define como la dimensién del objeto o de la imagen de la direccién transversal, en particular la direc-
cion perpendicular a la direccion de avance. Por lo tanto, el objeto o la imagen pueden ser detectados moviendo el
cabezal sensor en la direccién de avance sin superponer un movimiento adicional del cabezal sensor en la direccién
transversal. La direccién de avance, que también puede ser denominada direccién de movimiento del producto, es en
particular una direccion lineal.

En una realizacion preferida del cabezal sensor, los espacios de recepcion estan dispuestos en un campo regular que
tiene una forma fundamentalmente rectangular. Inclinando el campo rectangular de los espacios de recepcion en
relacion con la direccion de avance, la resolucion de deteccion o de escaneado puede ser mejorada, mientras que al
mismo tiempo se mantiene una facil fabricacion del cabezal sensor. Cada uno de los espacios de recepciéon puede
estar equipado con al menos un dispositivo sensor, en particular exactamente uno, para detectar un objeto o una
imagen en el objeto. Los dispositivos sensores pueden ser, en particular, dispositivos sensores 6pticos como, por
ejemplo, un fotodiodo. Cada uno de los dispositivos sensores puede detectar o escanear un unico pixel o una linea de
pixeles dispuestos en la direccion de movimiento del producto, cuando el objeto se mueve en relacion con el cabezal
Sensor.

En una realizacion preferida del aparato sensor, un angulo de inclinacién, que es definido como el angulo entre las
columnas vy la direccion de avance, es menor de 45 grados. Se prefiere que el angulo de inclinacion se encuentre en
el rango de 1 a 10 grados, mas preferentemente de 2 a 8 grados, incluso mas preferentemente de 2 a 5 grados. En
conjunto con una agrupacion de 32 veces por 32 espacios de recepcion, el angulo de inclinacion es preferentemente
de unos 2,7 grados. La inclinacion de la agrupacion de espacios de recepcion puede lograrse inclinando el cabezal
sensor con respecto a la direccion de avance y/o inclinando la agrupacion con relacion al cabezal sensor.

En una realizacion preferida de la invencion, los espacios de recepcion estan dispuestos en un patron rectangular
regular y la cantidad de desplazamiento de los espacios de recepcion de una fila sucesiva con respecto a los espacios
de recepcion de una fila precedente es mas pequefia que el paso de los espacios de recepcién de una fila. La cantidad
de desplazamiento es en particular la distancia en una direccién perpendicular a la direcciéon de avance entre dos
espacios de recepcion correspondientes de filas vecinas o adyacentes. La cantidad de desplazamiento corresponde
al paso de una linea de escaneado.

En otras palabras, un paso de linea de escaneado, es decir, un paso de las lineas o pixeles de escaneado en una
direccién perpendicular a la direccion de avance, es preferentemente mas pequefio que el paso de dispositivo de una
fila, es decir, el paso de los espacios de recepcion/dispositivos sensores de una fila. Las columnas de la agrupacion
de de espacios de recepcion estan inclinadas de tal manera que el dispositivo sensor sucesivo de una columna esca-
nea un pixel que esta desplazado con respecto a la direccién de avance en comparacion con un pixel escaneado por
un dispositivo sensor precedente de la misma columna.

En el patron rectangular regular el paso de los espacios de recepcion de una fila es preferentemente constante. En
una realizacion preferida, que da como resultado la maxima resolucién posible, la cantidad de desplazamiento se
define como el valor reciproco del nimero de filas.

En otra realizacion preferida, el patron rectangular de filas y columnas esta inclinado a un grado en el que al menos
una parte de los espacios de recepcion de al menos una fila del patron rectangular esta alineada con al menos una
parte de los espacios de recepcion de al menos una fila precedente en la direccién de avance.

Con esta realizacion, es posible un escaneado multiple del mismo pixel que se debe escanear. Es decir, un mismo
pixel puede ser escaneado o detectado por multiples dispositivos sensores. Los espacios de recepcién alineados en
la direccién de avance constituyen preferentemente espacios de recepcion de columnas directamente adyacentes.

Con la posibilidad de leer el mismo pixel con multiples sensores, es posible, por ejemplo, leer diferentes colores. Por
ejemplo, tres dispositivos sensores para tres colores diferentes pueden estar dispuestos en el conjunto de espacios
de recepcién de tal manera que estén alineados en la direccion de movimiento del producto.

La resolucion de escaneado puede ser facilmente ajustada debido a que el cabezal sensor es rotativo alrededor de un
eje perpendicular a la direccion de avance, de tal manera que la cantidad de desplazamiento de los espacios de
recepcion es ajustable. En particular, el cabezal sensor es rotativo alrededor de un eje perpendicular a una superficie
del objeto a escanear. Alternativa o adicionalmente, también es posible hacer rotar el conjunto de espacios de recep-
cion/dispositivos sensores dentro del cabezal sensor.
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Para un movimiento preciso del cabezal sensor es preferible que se disponga de un motor, en particular un motor paso
a paso, para hacer rotar el cabezal sensor, en particular a pequefios pasos angulares definidos en el rango de 0 a 90
grados. El motor puede ser, en particular, un motor eléctrico.

En general, todos los espacios de recepcion del cabezal sensor pueden estar equipados con dispositivos sensores
individuales. Para un ajuste flexible del cabezal sensor a un escaneado especifico o a una operacion de deteccion, es
preferible que - ademas de la posibilidad de llenar completamente los espacios de recepcion con dispositivos sensores
- los espacios de recepcion estén configurados para ser parcialmente equipados con dispositivos sensores. A este
respecto, el cabezal sensor es operable con una agrupacion de espacios de recepcion soélo parcialmente llenos.

En una realizacién preferida, al menos una parte de los espacios de recepcion esta equipada con dispositivos senso-
res, en los que los dispositivos sensores comprenden al menos un elemento sensor éptico, un elemento sensor capa-
citivo, un elemento sensor inductivo y/o un elemento sensor quimico. Los dispositivos sensores pueden ser, por ejem-
plo, sensores 6pticos, sensores de temperatura o sensores de infrarrojos. Con un sensor de temperatura o de infra-
rrojos, se puede detectar un perfil de temperatura superficial del objeto que se va a escanear. Los dispositivos sensores
pueden estar configurados para detectar un perfil de color o un perfil de grosor de recubrimiento del objeto.

Los dispositivos sensores pueden comprender, por ejemplo, un diodo PIN, un fotodiodo o un fototransistor. También
es posible utilizar dispositivos sensores piro eléctricos o micro antenas como dispositivos sensores.

En ofra realizacion preferida de la invencion, al menos una parte de los espacios de recepcién esta equipada con
dispositivos sensores opticos, en los que los dispositivos sensores opticos comprenden una fibra, la cual esta dis-
puesta en una férula.

Por lo tanto, una realizacion preferida de la invencién es que el cabezal sensor comprenda una pluralidad de férulas
dispuestas en una agrupacion bidimensional. Las fibras dispuestas en las férulas pueden acoplarse a un elemento
sensor para detectar una sefal luminosa recibida del objeto.

Se puede lograr una sefial de luz fiable si se dispone un elemento de iluminacion, en particular un diodo emisor de luz
(LED), dentro de la férula. El elemento de iluminacion puede ser usado para iluminar el objeto. La luz del elemento de
iluminacion es reflejada o dispersada por el objeto y es detectable por un elemento sensor dispuesto en un extremo
de la fibra.

En otra realizacion preferida, un elemento sensor, en particular un diodo sensor tal como un fotodiodo, esta dispuesto
dentro de la férula. En este caso, la fibra de la férula puede acoplarse a un elemento de iluminacion, por ejemplo un
diodo emisor de luz, para iluminar el objeto. La luz es reflejada o dispersada por el objeto y detectada por el elemento
sensor dispuesto en la férula.

En particular, en el caso de que la férula comprenda un elemento sensor y/o un elemento de iluminacion, se prefiere
que la férula sea al menos parcialmente transparente.

En una realizacioén preferida del cabezal sensor, el cabezal sensor comprende una placa de recepcién con una plura-
lidad de orificios de recepcion como espacios de recepcion. Los dispositivos sensores, por ejemplo, las férulas indivi-
duales con extremos de fibra o los fotodiodos individuales, pueden colocarse y fijarse en los espacios de recepcion.
Se prefiere especialmente que los orificios de recepcién sean orificios pasantes, en los que puedan introducirse los
dispositivos sensores.

En una realizacion preferida, al menos una parte de los orificios de recepcién tiene una seccién transversal circular.
La seccidn transversal circular permite una muy buena y estrecha conexion de las férulas de fibra individuales. A este
respecto, es preferible que las férulas tengan una forma exterior circular que se corresponda con la seccion transversal
circular de los orificios de recepcion.

Las férulas pueden encajar en los orificios en un ajuste medio o de transicién, de tal manera que es posible que las
férulas se coloquen en los orificios de recepcion y se retiren de ellos con una simple herramienta manual. Se prefiere
en particular que no se necesiten accesorios adicionales para unir las férulas en los orificios.

Para mantener las férulas de forma firme y desmontable en los orificios de recepcion, es preferible que se disponga
una almohadilla de captura en al menos una superficie de la placa de recepcion. Se prefiere que la almohadilla de
captura incluya un polimero elastico, en particular una goma y/o un elastémero. La almohadilla de captura es prefe-
rentemente de viton® o incluye el material viton®. Las férulas pueden ser empujadas a través de la almohadilla de
captura y a continuacion son mantenidas en su lugar por la almohadilla de captura mientras cierra la férula después
de la insercion. Las férulas pueden ser retiradas simplemente empujandolas hacia atras por un lado de la placa de
recepcion.

En una realizacion preferida adicional, se proporciona una agrupacién de lentes que comprende una pluralidad de
lentes, en el que las lentes estan dispuestas en un patrén rectangular de filas y columnas que corresponden al patron
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rectangular de filas y columnas de los espacios de recepcion. La agrupacion de lentes puede ser formada como una
unidad Unica o como inserciones de lente individual para ser acopladas a los espacios de recepcion del cabezal sensor.

También es posible colocar una Unica lente en lugar o ademas de la agrupacion de lentes. En otra realizacion preferida,
las lentes individuales pueden ser insertadas en los orificios de recepcion de la placa de recepcion.

El procedimiento de la invencién se caracteriza en que los dispositivos sensores estan dispuestos en una pluralidad
de filas y columnas, de modo que se forma una agrupacion de dispositivos sensores con un patrén rectangular de los
dispositivos sensores, y el objeto se detecta o escanea mientras la agrupacion de dispositivos sensores esta inclinada
con respecto a la direccién de avance, de modo que las filas se extienden en una direccion transversal relativa a la
direccion de avance y los dispositivos sensores de una fila sucesiva del patrén rectangular estan desplazados con
respecto a los dispositivos sensores de una fila precedente del patrén rectangular en una direccion perpendicular a la
direccion de avance.

Con el procedimiento de la invencion, se pueden lograr las ventajas que se han explicado en relacién con el aparato
sensor. En particular, es posible lograr una alta resoluciéon en una operacion de deteccion o escaneado.

La invencion sera descrita con mas detalle en referencia a las figuras adjuntas, en las que:
la figura 1 muestra un aparato sensor de la invencion;
la figura 2 muestra una vista en perspectiva de un cabezal sensor de la invencion
la figura 3 muestra el principio general del aparato sensor de la invencion y el procedimiento ;
la figura 4 muestra una agrupacion de espacios de recepcion para los dispositivos sensores;
la figura 5 muestra una agrupacion totalmente poblada e inclinada;
la figura 6 muestra el principio general de una opcion de escaneado multiple;
la figura 7 muestra un dispositivo CCD o CMOS como dispositivos sensores;

la figura 8 muestra una vista en seccion transversal de una primera realizacion de una agrupacion de dispo-
sitivos sensores;

la figura 9 muestra una vista en seccion transversal de una segunda realizacion de una agrupacion de dispo-
sitivos sensores;

la figura 10 muestra una vista en seccion transversal de una tercera realizacion de una agrupacion de dispo-
sitivos sensores;

la figura 11 muestra una vista en seccion transversal de una cuarta realizacién de una agrupacion de dispo-
sitivos sensores;

la figura 12 muestra una vista en seccion transversal de una quinta realizacion de una agrupacion de dispo-
sitivos sensores;

la figura 13 muestra una vista en seccion transversal de un cabezal sensor con un motor;
la figura 14 muestra una vista en perspectiva de una férula con dos fibras; y
la figura 15 muestra una vista en perspectiva de una férula con tres fibras.

La estructura principal de un aparato sensor 10 de la invencion se muestra en la figura 1. El aparato sensor 10 com-
prende una unidad de control y accionamiento 12 del dispositivo sensor y un cabezal sensor 20 que esta conectado a
la unidad de control y accionamiento 12 del dispositivo sensor a través de un umbilical 14. El aparato sensor 10 puede
ser, en particular, un aparato sensor de pixeles o de matriz.

La figura 2 muestra la estructura general de un cabezal sensor 20. El cabezal sensor 20 comprende una carcasa 21,
que en la realizacién que se muestra tiene una forma exterior cilindrica. En una primera cara frontal del cabezal sensor
cilindrico 20 se dispone una pluralidad de espacios de recepcion 24 en un patrén rectangular regular. Los espacios de
recepcion 24 estan poblados con dispositivos sensores individuales 50, que pueden ser, en particular, fotodiodos o
extremos de fibra acoplados a fotodiodos.

El patrén rectangular de los de espacios de recepcion 24 y los dispositivos sensores 50, respectivamente, forman un
conjunto bidimensional 22, en particular con una forma exterior rectangular. En la agrupacién bidimensional 22 los
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espacios de recepcion 24 y los dispositivos sensores 50, respectivamente, estan dispuestos en las filas 30 y en las
columnas 32 extendiéndose perpendicularmente unos a los otros.

El principio general de una operacion de deteccion o escaneado se muestra en la figura 3. El cabezal sensor 20 esta
dispuesto en una posicién sesgada o inclinada con respecto a una direccion de avance 16 de un objeto 8 que a ser
escaneado. En particular, en la posicion sesgada o inclinada del cabezal sensor 20 los espacios de recepcion 24 de
las diferentes filas 30 estan desplazados con respecto a la direcciéon de avance 16. Los espacios de recepcion 24
estan equipados con dispositivos sensores individuales 50.

Los dispositivos sensores 50 de una primera fila 30a estan dispuestos para escanear el objeto 8 a lo largo de las
primeras lineas individuales 6a paralelas a la direccion de avance 16 cuando el objeto se mueve en la direccion de
avance 16. Las primeras lineas 6a estan separadas unas de las otras en una direccién perpendicular a la direccién de
avance 16. Una segunda fila 30b esta desplazada con respecto a la primera fila 30a de manera que los dispositivos
sensores 50 de la segunda fila 30b estan dispuestos para escanear el objeto 8 a lo largo de las segundas lineas
individuales 6b espaciadas unas de las otras y espaciadas de las primeras lineas individuales 6a en una direccion
perpendicular a la direccion de avance 16. Los dispositivos sensores 50 de una ultima fila 30c estan dispuestos para
escanear el objeto 8 a lo largo de lineas individuales 6¢ espaciadas unas de las otras y espaciadas de todas las lineas
precedentes 6a, 6b en una direccién perpendicular a la direccién de avance 16.

En la figura 4 se muestra una agrupacion 22 de espacios de recepcion 24 de un cabezal sensor 20. Los espacios de
recepcion 24 estan formados en una placa de recepcion 28, que puede ser una placa metalica, por ejemplo una placa
de acero, por ejemplo con un grosor de aproximadamente 5 mm. Los espacios de recepcion 24 estan formados como
orificios de recepcion circulares 26 en la placa de recepcion 28, en particular orificios pasantes con una seccion trans-
versal circular.

En una realizacion preferida, la agrupacion 22 de los espacios de recepcion 24 tiene un paso de dispositivo 34 en la
direccion de la fila y en la direccion de la columna de aproximadamente 1 a 4 mm, definiéndose el paso de dispositivo
34 como la distancia entre los puntos centrales de dos espacios de recepcion 24 adyacentes en una fila 30 o columna
32, respectivamente. Es preferible que cada uno de los orificios de recepcion 26 tenga un diametro 27 de 1 a 3 mm.

En la realizacion mostrada, la placa de recepcion 28 comprende una agrupacion 22 de espacios de recepcion 24
dispuestos en un patrén regular cuadrado. El conjunto 22 que se muestra comprende 32 por 32 espacios de recepcion
24 con un paso de dispositivo 34 de 3,2 mm y un diametro 27 de los espacios de recepcion 24 de 2,0 mm, lo que
resulta en un ancho 29 del conjunto 22 en la direccion de fila y columna de 102,4 mm.

Ademas de la agrupacion 22 de espacios de recepcion 24, se dispone de una pluralidad de espacios de recepcion de
reserva 25 para alojar los dispositivos sensores de reserva 51. Los espacios de recepcion de reserva 25 también estan
formados como orificios de recepcién en la placa de recepcion 28.

En la figura 5 se muestra una placa de recepcion 28 completamente llena en una posicién inclinada. La posicion
inclinada esta definida en particular porque el patron rectangular de las filas 30 y de las columnas 32 esta inclinado
desde una posicion en la que las columnas 32 estan alineadas con la direccion de avance 16 hasta una posicion en
la que las columnas 32 estan inclinadas o sesgadas con respecto a la direccion de avance 16.

La posicion sesgada o inclinada de la agrupacion 22 aumenta la maxima resolucion posible del escaneado. Una pri-
mera fila 30a de dispositivos sensores 50 puede escanear el objeto con una resolucion en la direccion transversal de
acuerdo con el niumero de dispositivos sensores 50 de la primera fila 30a. Es decir, si la primera fila 30a comprende
32 dispositivos sensores 50, la maxima resolucion en la direccion transversal es de 32 lineas o pixeles. Debido a la
posicidon sesgada de la agrupacion, una segunda fila 30b esta escalonada con respecto a la primera fila 30a en la
direccion transversal, de modo que los dispositivos sensores 50 de la segunda fila 30b pueden escanear lineas, que
estan desplazadas con respecto a las lineas de la primera fila 30a. De esta manera, la resolucion del escaneado se
duplica, si la primera y la segunda fila tienen el mismo namero de dispositivos sensores 50.

Una tercera fila y las sucesivas filas 30 también estan escalonadas con respecto a cualquiera de las filas anteriores
30, de modo que la resolucién mejora ain mas. La maxima resolucion posible esta definida por el producto del nimero
de dispositivos sensores 50 por fila y el nimero de dispositivos sensores 50 por columna. Por ejemplo, si el cabezal
sensor 20 tiene 32 por 32 dispositivos sensores 50 dispuestos en una agrupacion sesgada o inclinada o en angulo
recto 22, la resolucion maxima es de 1024 pixeles en la direccién transversal, en particular una direccion perpendicular
a la direccion de avance 16.

Con la agrupacion sesgada 22 de los dispositivos sensores 50 un paso de linea de escaneado 35 que es una distancia
entre dos lineas de escaneado adyacentes es menor que el paso de dispositivo 34.

La figura 6 muestra esquematicamente diferentes angulos de sesgo 38 (ver la figura 5) de una agrupacion de disposi-
tivos sensores 22. En la realizacion de la izquierda de la figura 6, la agrupacion 22 esta inclinada a un grado tal que
cada uno de los dispositivos sensores 50 de una columna 32 esta dispuesto para escanear el objeto 8 a lo largo de la
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linea 6 que esta desplazada con respecto a cualquiera de las lineas que esta escaneando cualquiera de los otros
dispositivos sensores 50 de la misma columna 32 cuando el objeto 8 se mueve a lo largo de la direccién de avance
16. Es decir, los dispositivos sensores 50 de una columna 32 estan desplazados con respecto a cualquier otro dispo-
sitivo sensor 50 de la misma columna 32. Con esta configuracion se puede lograr la maxima resolucion de un deter-
minado cabezal sensor 20.

En la realizaciéon media, la agrupacion 22 esta inclinada a un grado en el que es posible un doble escaneado de
cualquier pixel. Es decir, los dispositivos sensores 50 de una columna 32 corresponden a los dispositivos sensores 50
de otra columna 32 de tal manera que un mismo pixel puede ser escaneado por dos dispositivos sensores 50 diferen-
tes dispuestos en diferentes columnas 32.

En la realizacion derecha la agrupacion 22 esta inclinada a un grado en el que es posible un triple escaneado de
cualquier pixel. Es decir, los dispositivos sensores 50 de una columna 32 corresponden a los dispositivos sensores 50
de otras dos columnas 32 de tal manera que un mismo pixel puede ser escaneado por tres dispositivos sensores
diferentes 50 dispuestos en diferentes columnas 32.

La figura 7 muestra una agrupacion 22 de dispositivos sensores 50, en la que los dispositivos sensores 50 estan
formados en un dispositivo CCD o CMOS. Los lados de la agrupacion 22 estan cortados de tal manera que se obtiene
una agrupacion inclinada 22, como se muestra en la figura 7.

La agrupacion 22 de los de espacios de recepcion 24 y los dispositivos sensores 50, respectivamente, no tiene que
ser necesariamente una agrupacion bidimensional 22. Los espacios de recepcion 24 y los dispositivos sensores 50,
respectivamente, también pueden estar dispuestos en una superficie curva. Esas estructuras tridimensionales pueden
ser utilizadas, por ejemplo, para escanear botellas u objetos similares. Una estructura tridimensional cerrada puede
ser utilizada, por ejemplo, para escanear un producto cilindrico.

La figura 8 muestra una vista transversal de una placa de recepcion 28 con espacios de recepcion 24, en la que estan
dispuestos los dispositivos sensores 50. Los espacios de recepcion 24 estan formados como orificios de recepcién 26,
en particular como orificios pasantes. Cada uno de los dispositivos sensores 50 comprende una fibra - férula 42, en la
que se dispone el extremo de una fibra 56. Las férulas 42 estan montadas dentro de los orificios de recepcion 26.

La figura 9 muestra un cabezal sensor 20 con una agrupacion de lentes 60. La agrupacion de lentes 60 tiene el mismo
paso que el conjunto 22 de los espacios de recepcion 24.

En la figura 10 se muestra un cabezal sensor 20 con lentes individuales o insertos de lentes 62 insertados dentro de
los orificios de recepcion 26 de una placa de recepcion 28. Con las lentes individuales 62, son posibles diferentes
distancias focales para los objetos no planos a escanear. También es posible utilizar tecnologias de escaneado mixtas.

La figura 11 muestra una vista transversal de una placa de recepcion 28 que tiene una pluralidad de orificios de
recepcion 26, que estan dispuestos en una agrupacion bidimensional. Los orificios de recepcion 26 estan equipados
con dispositivos sensores individuales 50, los dispositivos sensores 50 incluyen una férula 42 con un canal formado
en la misma. Una fibra 56 esta acoplada a la férula 42 de tal manera que el extremo de la fibra esta fijado en el canal
de la férula 42.

La fibra 56 se puede conectar a un elemento sensor para detectar una sefial de luz. El elemento sensor puede ser,
por ejemplo, un fotodiodo.

La férula 42 incluye un elemento de iluminacién 52 para emitir una sefal luminosa sobre el objeto 8. El elemento de
iluminacion 52 esta incrustado en una carcasa de la férula 42. El elemento de iluminacién 52 puede tener una forma
de anillo de tal manera que la fibra 56 puede pasar a través del elemento de iluminacién 52 y el elemento de iluminacion
52 esta dispuesto alrededor de la fibra 56. Para iluminar el objeto 8 la férula 42 es al menos parcialmente transparente.

La figura 12 muestra una vista en seccion transversal de una placa de recepcion 28 con orificios de recepcion 26, en
la que las férulas 42 dispuestas en ella comprenden un elemento sensor 54 tal como un fotodiodo para detectar una
sefial luminosa del objeto 8. El elemento sensor 54 esta incrustado en una carcasa de la férula 42. El elemento sensor
54 puede tener una forma circular tal que la fibra 56 de la férula 42 puede pasar a través del elemento sensor 54. El
objeto 8 puede ser iluminado por medio de las fibras 56.

En los casos en los que un elemento de iluminacién 52 o un elemento sensor 54 esté dispuesto en las férulas 42 es
preferible que una lente 62 esté dispuesta entre la férula 42 y el objeto 8. Una pluralidad de lentes 62 puede formar
una agrupacion de lentes 60, como se muestra en las figuras 11y 12.

En la figura 13 se muestra un cabezal sensor rotativo 20. El cabezal sensor 20 comprende una placa de recepcion 28
con espacios de recepcion 24 formados en la misma. Un motor 64, en particular un motor paso a paso, esta dispuesto
para hacer rotar el cabezal sensor 20 y/o la placa de recepcion 28. Entre el eje de salida del motor 64 y el cabezal



10

15

20

ES 2793373 T3

sensor 20 se encuentra una transmision 66, que en la realizacién mostrada es una correa. El cabezal sensor 20 puede
tener, en particular, una forma exterior cilindrica.

En la figura 14 se muestra una vista en perspectiva de una fibra- 42. La fibra- 42 incluye un cuerpo sustancialmente
cilindrico o un inserto hecho de metal - preferiblemente de acero -, ceramica, plastico o vidrio. Se prefiere especial-
mente que la 42 incluya circonio. El cuerpo cilindrico incluye un collarin 46 con una superficie de apoyo 44 para
contactar una superficie plana de la placa de recepcion 28.

La férula 42 puede tener una o mas fibras 56 dispuestas en la misma. La figura 14 muestra una realizacién con dos
fibras 56, 57. Una de las fibras 56, 57 puede ser utilizada para la iluminacion, es decir, para iluminar el objeto 8 a
detectar, y la otra fibra puede estar acoplada a un elemento sensor. Las muiltiples fibras - férulas 42 también pueden
ser utilizadas como monitor de pixeles en linea. Los pixeles que fallan pueden ser reconocidos durante el tiempo de
ejecucion. Si las fibras 56, 57 de la férula 42 se monitorizan individualmente, es decir, cada fibra esta conectada a un
elemento sensor, se puede proporcionar un dispositivo sensor de alta fiabilidad 50. Este dispositivo sensor 50 incluye
un monitor de rotura de fibras. No hay necesidad de una férula 42 con un espejo delante.

Una férula 42 con tres fibras 56, 57, 58 se muestra en la figura 15. Una férula de este tipo 42 puede ser utilizada, por
ejemplo, para imagenes en color. Las tres fibras 56, 57, 58 pueden formar una agrupacion RGB. La conexion de las
fibras 56, 57, 58 a los elementos sensores permitiria obtener imagenes en color cuando se utilice la configuracion
RGB. Los elementos sensores pueden ser filtrados para obtener el color apropiado.

En general, los diametros de las fibras podrian ser aumentados de tamafio para llenar una porcion principal de la
seccion transversal de la férula para aumentar la sensibilidad de la sefal.
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REIVINDICACIONES

Aparato sensor para detectar un objeto que comprende

un cabezal sensor (20) que tiene una pluralidad de espacios de recepcion (24) para dispositivos sensores
opticos (50)

una pluralidad de dispositivos 6pticos (50), cada uno de ellos asociado a un espacio de recepcion (24) y

un mecanismo de accionamiento para proporcionar un movimiento relativo del objeto con respecto al
cabezal sensor (20) en una direccion de avance (16) durante una operacion de deteccion,

los espacios de recepcion (24) estan dispuestos en una pluralidad de filas (30) y columnas (32), de tal
manera que se forma una agrupacion (22) de espacios de recepcion (24), y

la agrupacion (22) de espacios de recepcion (24) esta inclinada con respecto a la direccién de avance
(16) de tal manera que las filas (30) se extienden en direccién transversal con respecto a la direccién de
avance (16) y los espacios de recepcion (24) de una fila sucesiva (30) del patrén rectangular estan des-
plazados con respecto a los espacios de recepcion (24) de una fila precedente (30) del patron rectangular
en una direccion perpendicular a la direccion de avance (16),

la agrupacion (22) de los espacios de recepcion (24) tiene un patrén rectangular,

el cabezal sensor (20) comprende una placa de recepcion (28) que tiene una pluralidad de orificios de
recepcion (26) formados como orificios pasantes en el mismo, formando los orificios de recepcion (26)
los espacios de recepcion (24) para los dispositivos sensores 6pticos (50),

los dispositivos sensores opticos (50) incluyen cada uno una férula (42) que se inserta en un orificio de
recepcion de la placa de recepcion (28),

los dispositivos sensores opticos (50) estan compuestos cada uno por una fibra, que esta dispuesta en
la férula (42) y un sensor 6ptico conectado a la fibra,

los orificios de recepcion (26) estan formados para sujetar firmemente y de forma extraible las férulas
individuales en los mismos, y

el cabezal sensor (20) es rotativo alrededor de un eje perpendicular a la direcciéon de avance (16) de tal
manera que la cantidad de desplazamiento de los espacios de recepcion (24) es ajustable

el patrén rectangular de filas (30) y columnas (32) esta inclinado a un grado en el que al menos una parte
de los espacios de recepcion (24) de al menos una fila (30) del patron rectangular esta alineada con al
menos una parte de los espacios de recepcion (24) de al menos una fila precedente (30) en la direccion
de avance (16)

caracterizado en que elemento de iluminacion (52), en particular un diodo emisor de luz, esta dispuesto en el
interior de la férula (42) que es al menos parcialmente transparente.

Aparato sensor de acuerdo con la reivindicacion 1,

caracterizado en que un motor (64), en particular un motor paso a paso, esta previsto para hacer rotar el cabezal
sensor (20), en particular a pasos de pequefios angulos definidos en el rango de 0 a 90 grados.

Aparato sensor de acuerdo con la reivindicacién 1 o 2,

caracterizada en que menos una parte de los orificios de recepcion (26) tiene una seccion transversal circular.

Aparato sensor de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 3,

caracterizada en que las férulas (42) encajan en los orificios de recepcion (26) en un ajuste medio o de transicion.

Aparato sensor de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 4,

caracterizado en que una almohadilla de captura esta dispuesta en al menos una superficie de la placa de recep-
cion para sujetar los dispositivos sensores 6pticos (50) de forma firme y desmontable.
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Fig. 4
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