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Traduccién simple de la primara solicitud, si se reivindica prioridad
Documento de cesidn del inventor al solicitante ¢ a su causante
Resumen
Descripcién de la invencién.
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Dibujos y/o planos necesarios
De ser el caso, copia del contrato de acceso
De ser el caso, documento que acredite Ia licencia o autorizacién de uso de conocimientos tradiclonales de las
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{54) Tilo:  METODO PARA CONTROLAR EL PESO DE RODILLO EN DESCASCARADORES A RODILLO.

Relvindicaciin(es):

1.

Un método para controlar sl paso del rodillo en rodillos descascaradores, en donde dos rodillos
son manejados por un motor y la fuerza gravitacional de un medio oscilador y/o de presién son
viiizados pama prasionar los rodilios el uno contra el otro en el modo de operacion, mientras el
arroz u otro gano de corsal son descascarados en el espacio del rodillo restants,
caracterizado en que la corrienta de motor, la cantidad de alimentacion y los valores de presidn
para el rodillo de peso de rodillo estdn regulados Independientemente para los granos a ser
descascarados con la estipulacion de los valores de fdrmula o la estipulacion de la corrients de

moh::r deseada.
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La invencidén se relaciona con un método para controlar el
peso de rodillo en descascaradores a rodillo, en
particular en descascaradores a rodillo de caucho para

descascarar arroz u otros granos de cereal.

Preseléccionar los valores de recibo para los granos a
ser descascarados hace posible regular independientemente
la corriente del motor, cantidad de alimentacibén vy

valores de presién para pesar los rodillos.



METODO PARA CONTROLAR EI PESO DE RODILLO EN

DESCASCARADORES A RODILLO

La invencién se relaciona con un método para controlar el
peso de rodillo en descascaradores a rodilleo, en
particular en rodillos descascaradores de caucho para

descascarar arroz u otros granos de cereal.

La presidén de contacto de rodillo en 1los rodillos
descastaradores es controlada mids a menudo por medio de
reguladores de presién de cilindros neumdticos para peso
de rodillo, en donde la variable manipulada se maneja
manualmente, de tal forma gue es el contrcl de 1la
cantidad alimentada de los granos a ser descascarados, en
particular arroz con cédscara. El operador debe aqui tomar
en cuenta varias dependencias relacionadas para poner en
contacto el rodillo de presidn y la cantidad alimentada,
por ejemplo, entre la presién de contacto de rodillo, el
grado de descascaramiento, la cantidad de alimentacién y
el consumo de energia del motor, en donde la corriente
maxima del motor de debe ser excedida. Adicionalmente,
los cilindros PN exhiben una friccién significativa, la
influencia de los cuales distorsiona el peso de rodillo,

es decir, la friccidén causa que la presidén de contacto no



corresponda precisamente a los valores de presién

establecides.

El objeto de la invencién es ahora desarrollar un método
para controlar el peso de rodille en rodillos
descascaradores gque permita un control mas preciso y
grandemente automatizado de peso de rodillo. E1 objeto se
alcanza con las caracteristicas mostradas en la

relvindicacién 1.

La presién del rollo de contacto es crucial para 1la
acclédn de descascaramiento en rodillos de
descascaramiento de caucho. Por lo tanto, debe ser
posible establecer precisamente la presién de
descascaramiento. La presién del rodillo de contacto se
controla como una funcién de un consumo de energia
preseleccionado del motor descascarador con el fin de
ayudarle a los rodillos, en particular los rodillos de
caucho; una presién de descascaramiento éptima a partir
del inicio. Esto puede ser hecho al prescribir un
conjunto de presién, de tal forma que la operacién manual
pueda ser limitada a valores especificos, por ejemplo,

para recibir diferentes clases de arroz.



Esto hace posible regular automdticamente la presién por
via del consumo de energia del motor impulsor para los
rodillos. La actuacién puede tomar lugar por via de un
SPS/PPS, y se omiten los contactores usuales previamente.
AGtn en el nivel actual el peso de rodillo todavia puede
ser cambiado. La presién de rodillo no puede ser
incrementada una vez el nivel madximo de corriente se haya

alcanzado.

Mientras los rodillos puedan ser pesados por medio de
cilindros de presién neumdtica, un desarrollo adicional
hace posible hacerlo sin los cllindros de presién, y
ajustar los rodilles con un servomotor, cuyo movimiento
se requla por via del consumo de energia del motor
impulsor.

También es posible estipular la corriente dependiendo del
uso, es declr, introduce una curva preestablecida o
ajustable, que cambia los valores configurados para la
corriente del motor como una funcién del rodillo usado.
Un servomotor puede ser utilizado para
reconfigurar/ajustar automidticamente el valor configurado

de la corriente de motor como una funcidén de la posicién



del servomotor. Es necesaria una posicién de recogida

para un cilindro de presién.

RAdemis, es posible instalar un sensor de fuerza entre el
cilindro PN o servomotor y el redillo flojo, lo cual
comprueba la fuerza de presién exacta entre el actuador y
el montaje del rodillo de movimiento, y por lo tanto

precluye cualquier exposicién a la friccién del cilindro

PN.

Otro objeto de la invencién es proporcionar un rodillo
descascarador adecuado para este propésito. Este objeto
se alcanza c¢on las caracteristicas mostradas en la

reivindicacién 10.

La invencién serd descrita ahora en una modalidad de

ejemplo basado en un dibujo en secciédn cruzada parcial.

Con la preselecciédn de una férmula (clase de arroz) las
configuraciones de las recetas estidn en la entrada a un
SPS para preseleccionar una presién de partida de sistema
neumdtico de presién de rodillo de contacto de un
descascarador de rodillo de caucho, por ejemplo, el

conjunto de corriente de motor valores de presién minimos

|0



0 méaximos del sistema neumiAtico. Si es necesario, los

mensajea de error pueden ser mostrados en la pantalla.

Cuando se usa un sensor de presién, la fuerza de presién

deseada puede ser preseleccionada.

Una vez se ha seleccionado la posicién de trabajo, los
rodillos engranan por via de una védlvula solenolde y un
regulador de presidén con la presiédn de partida o fuerza
prescrita en la férmula, y el descascarador arranca con
el inicio del proceso de alimentacién. Durante 1la
operacién, aplican las funciones de control de anillo

adecuadas abiertas y cerradas, tales como:

- Nivel de corriente del motor en un rango de valor
prescrito

— Nivel de fuerza cuando se utiliza un sensor de
fuerza

- Si es necesario, incrementar la .presién del
rodillo de contacto al caer la presién (o reversa)

-* Deteccién del rodillo de uso del progreso del
consumo de energia y el ajuste automatico de
corriente, si es necesario con la pantalla del

rodillo de uso

[



Por lo tanto, las cantidades de presién y/o alimentacién
estan reguladas independientemente como una funcién de la
corriente del motor o medida de fuerza. Por ejemplo, 1la
corriente puede ser mantenida relativamente constante
para el grado de descascaramiento para una clase de arroz
y rendimiento. El descascarador de rodillo ser acoplado
aqui al alimentador, por ejemplo, por medio de una ranura

de vibracién, y a la corriente determinada.

Los par&metros tales como corriente determinada, presién
PN, presién de contacto y alimentacién pueden ser

variados durante la operacién.

Los cambios pequeflos en el peso de los rodillos
originados por los cambios en la tensidén de la correa
sobre el &4rea de usuario de los rodillos también puede

ser compensada.

Los ajustes son introducldos por via del consumo de
energia o valor de fuerza en un sensor de fuerza, y no
por via de la presidén PN, especialmente debido a que el
altimo no representa precisamente la presién de

descascaramiento.

l7



Por el contrario, existen ventajas adicionales para pesar
los rodillos con un servomotor l1ll, por ejemplo, se evitan
los efectos de pegado-deslizamiento u oscilaciones, ya
que el servomotor 11 es rigido en su transmisién de
energi;. Dependiendo del viaje del actuador, la presién
de contacto de los rodillos de descascaramiento 5, 6

siempre es constante.

La regulacién por medio de la corriente del rodillo de
motor se hace posible para corregir el rodillo flojo 5 de
los rodillos descascaradores 5, 6 para ajustar el rodillo
desgastado, de tal forma que el rodillo desgastado puede
ser comprobado, y, por ejemplo, el tiempo para un cambio
de rodillo puede ser determinado por via de un valor de
de pre;ién de rodillo de contacto miaximo alcanzado, y no

mayor basado en el viaje del actuador medido del rodillo

flojo 5.

El descascarador de rodillo 1 puede luego también ser
operado completamente con solo una forma de energia, que
incluye un alimentador que vibra 2/ranura vibradora 3. Ya
no son mi&s necesarios los reguladores de presién costosos

y las védlvulas solenoides para disposiciones neumaticas.

'3



Sin embargo, el servomotor 11 también puede ser utilizado
para simplificar el diseflo del oscilador, si el motor
impulsor 4 estd rigidamente asegurado simulténeamente a
la cubierta del descascarador de rédillo. Solo una
excursién del resorte de aproximadamente 10-20 mm
necesita ser suministrado en el filamentoc de vuelta para
el rodillo de tensionamiento B8, y el rodillo de
tensionamiento 8 estd soportado con el resorte contra la

palanca de montaje (oscilador 9) del rodillo flojo 5.

El resorte de apoyo (resorte 10) del rodillo de
tensionamiento 8 acta independientemente del ajuste

mediante un servomotor 11, un cilindro PN o similar.

DPebido a que el rodillo de tensionamiento B8 estd rotado
con el oscilador 9 del rodillo flojo 5, al menos una gran
parte de la compensacién de longitud relativa de la
configuracién de correa dentada gemela o correa gemela V
7 con un motor fijo tiene lugar mediante una forma de un
movimiento del oscilador S con un rodillo de
tensionamiento acoplade 8. El1 resorte necesita solo
mejorar la cantidad diferencial de 1la longitud de

compensacion requerida. El resorte 10 para el rodillo de

¥



tensionamiento 8 estid soportado contra el oscilador 9 y
el pivote del rodillo de tensionamiento 8 esté
preferiblemente ubicado en el pivote del oscilader 9 o en
proximidad a este sobre el oscilador 9 o sobre la

cubierta del rodillo descascarador 1.
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REIVINDICACIONES

Un método para controlar el peso del rodillo en
rodillos descascaradores, en donde dos rodillos
son manejados por un motor y la fuerza
gravitacional de un medio oscilador y/o0 de
presién son utilizades para ©presionar los
rodillos el uno contra el otro en el modo de
operacién, mientras el arroz u otro grano de
cereal son descascarados en el espacio del
rodillo restante, caracterizado en que la
corriente de motor, la cantidad de alimentacién y
los valores de presidn para el rodillo de peso de
rodillo estidn regulados independientemente para
los granos a ser descascarados con la
estipulacién de 1los valores de férmula o 1la

estipulacién de la corriente de motor deseada.

El método de acuerdo con la reivindicacién 1,
caracterizado en que la presién del rodillo de
contacto ¢ una posicién del servomotor se regula
como una funcién del consumo de energia

preseleccionade del motor.

lC
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El método de acuerdo con la reivindicacién 1,
caracterizado en que la presién PN de la posicién
del servomotor se regula como una funcién de la
fuerza preseleccionada por medio de un sensor de

fuerza.

El método de acuerdo con la reivindicacién 1 o 3,
caracterizado en que el valor de presién puede
ser cambiado manualmente durante la operacién, el
valor de corriente cambiado se almacena para este
periodo como el nuevo valor establecido, y el
valor de corriente nuevo sSe utiliza para
propbésitos de regulacién después de que se ha

cambiado el valor de presién.

El método de acuerdo con al menos una de las
reivindicacicnes 1 a 4, caracterizado en que la
presién del rodillo de contacto se genera

mediante un servomotor o cilindro de presién.

El método de acuerdo con una de las
reivindicaciones 1 a 5, caracterizado en que la
presién d contacto puede ser alterada

autcomaticamente como una funcién del rodillo de

X
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12

usuario de acuerdo con una curva predeterminada
por via de una trayectoria de medicién en el
rodillo flojo que wutiliza 1la posicién de

servomotor o posicién de recogida.

El método de acuerdo con al menos una de las
reivindicaciones 1 a 6, caracterizadc en gue un
rodillo de tensionamiento estd soportado con
resorte contra una palanca de montaje del rodillo

flojo.

El método de acuerdo con al menos una de las
reivindicacicnes 1 a 7, caracterizado en que la
capacidad de alimentacién y la confiquracién de

corriente del motor impulsor se acoplan.

El método de acuerdo con al menos una de las
reivindicaciones 1 a 8, caracterizado en que una
presién del rodillo de contacto mixima alcanzada
se utiliza como la seflal para un cambio de

rodillo requerido.

Un rodillo descascarador, en particular un

rodillo descascarador de caucho, con un

1%



11.

12.

13

dispositivo de alimentacién para granos de cereal
a ser descascarados, un par de rodillos
descascaradores manejados por un motor, y medios
para pesar los rodillos descascaradores,
caracterizado en que el medio para pesar el

rodillo es un servomotor.

El rodillo descascarador de acuerdo. con 1la
reivindicacién 10, caracterizado en que el
rodillo de tensionamiento ha sido soportado con
resorte contra una palanca de montaje del rodillo

flojo de los rodillos descascaradores.

El rodillo descascarador de acuerdo con la
reivindicacién 7, caracterizado en que el rodillo
de montaje de tensionamiento est&d situado en el
pivote de la palanca de soporte del rodille

flojo.
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Como resultado del axamen de forma, realizado con fundamento en el articulo 38 de la
Decisién 488 de la Comisién de la Comunidad Andina, se le comunica que:

- Allegar copia del documento en que conste la cesién del derecho a la patente
otorgado por los inventores al solicitante o a su causante. (art. 26-k,Dec
488/2000).

- Enviar arte final de la figura caracteristica en tamafio 12 x 12 por duplicado.

En cumplimiento del articuio 39 de Ia Decisién 488, se e requiere para que dentro del
término de dos (2) meses siguientes a (a fecha de notificacién del presente oficio,
complete los requisitcs anteriorments enunclados. En caso de no dar cumpiimiento al
presente requerimiento, la solicihid se considerard abandonada y perderg su prelacién.

Notifiquese el presents oficio
quinto del titulo pri i

a lo dispuesto en el numeral 5.2, literal e), del capitulo
lar Unica No.10 de 2001.

ALIX CESPRDES DE VERGEL
Jofe de isién de Nuevas Creaciones

El anterior requerimiento fue notificado por fjacién en lista de fecha

Se racuerda al interesado que dabe presentar, dentro de ios discisdls meses sigulsniss contados a partir de ia fecha
presantsciin de i solichud cuya pricridad se invocs, copla de ia miasma certifioads por ia sutorided que ta expldid y, en
oe08 &h que haya luger, la traduccién simple del cepltuio relvindicatorio. El incumplimiento de dete plaxo, acarmeand
pirdica de la prioridad invocads.

202027 Carrera 13 No. 27-00 Pisos 5, 7y 10
Conmutador: 382 0840
Fax: 350 5220
E-mail: info sic.gov.co
WWW.sic.gov.co
Bogota, D.C., Colombia



