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El objeto del presente modelc de utilidad es un
nuevo dispositivo automdtico regulador de alimentacién
aplizable a un proceso de tratamiento de frutos que me~

jora sensiblemente el rendimiento del mismo,

Las novedades del presente modelo de utilida#, °.

radican en que:

°
®eeon

Se ha dispuesto de dos tolvas que recogen log*

frutos una vez pesados y mediante un sistema 16gido’Abas-—

*e 5,
g .
tecen a una tercera tolva intercalada entre ellas dosye.

L]
LEN 1Y

cuando se cumpla que hay fruta en 4l menos una de ambas

L]
LA X I

tolvas y ademis se cumplas que la tercera tolva esté en

s e ¢

0...

la posicidén correcta de recogida. T
. [ L
ap®se

ILa tercera tolva, que es 12 tolva arcensonay.
L

L]

no dispone de una puerta zbatible de 2pertura c 'mo es
convencional, sino que los frutos se apoyan en una l3a-
mina flexible que ademis le transmite el movimiento.
Dicho movimiento est4 sincrorizado con el carro
despiazable de la unidad grapadora, de tal forma que
cuando la tolva ascensora se encuentra

en la posicién

superior y por lo tanto expulsando los‘frutos, el carro

desplazable se encuentra debajo de los mismos por lo
que los frutos se abatirin sobre &1, y cuando esté la

tolva ascensora en la pnsicién inferior, el carro des-

plazable se encuentria en posicidén de grapar y cortar la
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ralla.

Con el fin de facilitar la explicacidn, se

acompafia a la presente memoria descriptiva de una lami-~

na de dibujos'en la que se ha representado un caso de
realizacién que se cita a titulo de ejemplo.

En los dibujos:

La figura 1, muestra de forma esquemitiea.’
ur. alzado lateral seccionado del dispositive regulaifor

de alimentacién. e,

La figura 2, muestra un alzado frontal'ded

LI Y

digpositivo regulador de alimentacién. )

.
LE TN

La figura 3, muestra una vista en planta,

* ..l
parcialmente seccionada del sistema regulador de alis

Taaed
mentacién.

Con arreglo a la descripcién que antecede
vy a los dibujos gque se acompafian puede deducirse la
constitucibén y funcinnamiento del dispositivo regula-
dor d- alimentacién objeto cdel presente modelo de utili-
dad y que es como sigie:

Cpnsta de un bastidor -1- que es el elemento

sustentante de los distintos elementos que forman el pre-

sente dispositivo a:tomitico regulador de alimentacién.

En 21 mismo se ha dispuesce de dos tolvas —-2—- que son abas-~
tecidas de grupos de frutos previamente pesados.

La pared inferior de dichas tolvas tiene una
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inclinacién en descensco segir. se aproxima el eje central

por lo que conducird a log frutos hacia la pared vertical

interior ~16~ que permite nna apertura gracias a que pue~

de glrar accionada por un cilindro neumftico -9- con lo

que podri prcyectar los frutos sobre la tolva de ascen—

8ién ~3~. En las paredes laterales de las tolvas -4 fe

ha dispuesto de unos detectores de mases ~10~ cue inddga-

»
rin en cada momento si hay fruta o ro. foe

Dicha tolva de ascensién ~3- va guiada en i”as-

LI 2™
*

L]
censo por unos casquillos ~4~ que se deslizan por tinos
L]

. . LR Y

ejes verticales -5~. La tolva de ascensién ~3- consigue
L ]

190 9,

gquado

el movimiento de ascensifn gracias a que se ha en

a ella una l&mina flexible -6- gin fin que ademisg.dg,

L)
Pap e

comunicarle el movimiento de ascensidén, le sirve de.puer-~
. Ld »

LI

ta, ya que los frutos se apoyan en dicha lamina flexible.

Parz evitar que el peso de loé frutos desplacen a
la lAnina -6- y se produzcan huaecos entre dicha limina y
la tolva ~3-, con lo que se podrfan escapar o deteriorar
los frutos, se ha dispuesto de una plancha rigida -11-
paralela a la limina flexible —6- que impide el desplaza~
miento de dicha l4mira.

Para ~ograr un amortiguamiento de las tensicnes
de impacto en la iémina, se ha dispuvesto de un elemento
convencional de anclaje que consta de unos muelles -8-

que estin anclados a unas varillas -7- que atraviesan por
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el interior de un doblez cogido a tal fin en ambos extre-

mos de la lamina flexible ~6-.

Al quedar la tolva de ascensién ~3~solida-

ria 2 la lamina flexible ~6~, cu.ndo se provoca el giro
a los rodillos nlz; por medio de un motor eléctrico no

dibujado en las figuras, los rodillos -12- hacen giran

a la lamina flexible -6~ v ésta, a su vez, arrastrggpdr,
snlidaria con ella a la tolva ascensora -3- por lo‘fue

dicha tolva ascenderi o descenderi a merced del giror'de

LA )

los rodilleos ~12~ y de la lAmina flexible ~0=, ’

L]
*eae

Situado inmediatamente conviguo al di;%bn

]
AR X B I

sitivo elevador tal como ind.can las figuras 1 y 2 se

encuentra el cono de enmallado ~19~ que recoge y ecppdu-

« ® e
PR

ce a los frutos al interior de la milla -17~ que Jde,es~

ta forma serin conducidos sobre un cafro transportador
-15- que tfansportaré ics frutos con la malla ~17- al
elemento grapador -14- que procederi al grapado y corta-
do de dicha malla.

Es de destacar que el dispositivo de trans-
misién ~18- del carro tiransportador -15-~ esti sincroniza-
do con el movimiento de ascensidén y descenso de la limina
flexible -6-, siendo ambos movimientos antag6nicos, Ta que,
mientras la tolva de ascensidén -3- se encuentra en la vo-
sicién inferior expresada en la FIG. 1 con la letra "A",

el carro transportador se encuentra en la posicién de gra-—
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pado, expresada en la Figura 1 con la letrz "A'V y mientraé?
la tolva de ascensidn ~3- se encuentra en la posicién su-~
perior, expresada en la Fizura 1 con la letra "3", el ca-
rro transportadpr ~15~ Be enéuentra en la posicién de re-

cogida de los frutos, expresado er la Figura 1 con la le-

El1 funcionamiento del presente nodelo de matdli-

T L
dod es el siguientc: ‘o

los grupos de frutos ya pesados se depositih en

]
las tolvas ~2- por lo gue los detectores de mesas -10-,
. L ]

dispuestos en dichae tolvas, detectaran la existencia de

Yoy ...
dichos frutos. 7

. ..
Cuando la tolva de ascensién -3- esté en+la posi-

[
-
sp e

¢ibn inferior, representada en la Figura 1 con lgﬂfetra WAW

*sn?

el detector de proxiﬁidad -13~ detectara dicha posicidn.

Mediante un dispositivo 16gico electrdnico, solo
se abrira la pared’vertical‘—lﬁm de una de las-tolfas -2~
cuando el detector de proximidad -13- detecte aque la tolva
de ascensién -3~ estéd en su posi.ién inferior y que al me-
nos una de las dos tolvas -~2- tengan fruto.

Cuando este hecho se produceia, se abrird 1la nuer-
ta vertical -16- de l1a tolva que tiene frutos, mediante un
mecznismo de apertura -9- preferentemente un cilindro neu-~

matico, y éstos se precipitarin al interior de la tolva as-

censora —-3-.
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Después de un tiempo, graduado mediante un
temporizador (no representado en la figura) automética-~
mente se ordena el ascensc¢ de la tolva ascensora -3- has-

ta la posicibn maxima superior, representada en la Figura

1l con 1la letra "pn,

Al ascendor hasta tal posicién, y al éiykr
‘_. [ ]

la lanina flexible -6~ que hacfa funcidén Je pared confe-

n=dora, los frutos quedan libres de caer por 3su préﬁio

peso precipitindose en ¢l interior del conc de enﬁgiihdo
ae [ ]

~19~ que conduce a los frutos al interior de 1la malTﬁ'-17—

LB I
depositéndose el grupo de frutos enmallados sobre el carro

*
*eone

de transporte -15- que se encuertra en la posiciém ﬂ@'"

de la Figurxz 1. Después de un tiempo también regultdo por

vy ®w

otro temporizador, no representado en las figuragf‘%e dari

....

orden de avance a dicho carro de transporte —]5-~por io
que pasari de 1la pdsi¢16n "B'"ra la posicién nAt W, condu-—
ciendo a los frutos enmallados al digpositivo grapador -14-
que grapara y cortari la mslla, a dicho grupo de frutos.
Cate destacar que el movimiento de avance y
retroceso del carro transg.~rcador -15- y el movimiento de
ascensién y descenso de la tolva de ascensién -3- estan
sincronizados antagdénicamente de tal‘suerte aque cuando 1la
tolva de ascensibén -3- acciende de la posicidénm A a la po-
sicién B, el carro tran%portador -~15- retrocede de la po-

sicién A' a la posicién B! v de igual forma cuando la tolva
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de ascensién -3~ desciende de la po.lcién B a la posicién

A, el carro transportador ~1f~ avanza de la posicién B' a

la posicién A7,

El modelo, dentro de su esencialidad puede ser

" 1levado a la préctica en otras formas de realizacifn que

difieran en detalle de la indicada a titulo de ejenfple en

« v’ 3
la degcripcién, y a las cuales alcanzard igualmentg,la pro-
teccién ﬁue se recabsa. Podr&, pues, construirse en*éual—

auier forma y tamafio, con los materiales mas adecuadds

LA N

por quedar todo ello comprendido en el espiritu der Lab

- . LY
reivindicaciones. M

ne o’o

H
i
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U
'~ @
LI
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te®e
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Descrito el objete del presente invento se de-
claran como no divulgadas ni practicadas en Espafia, las

sigunientes reivindicaciones.

1.~ Dispositivo automatizo regulador de alimen-

tacién en un proceso de tratamiento de frutns, del tipo
« %

que ccmprende un bastidor general sustentante de lgg i~
versos elementos componentes del dispositivo, caradlfeéri-

zado esencialmente por el hecho de disponer de dos ttlvas

se pq
que son abastecidas nor agrupaciones de frutos prewwmﬁente
L ]

LI
pesados; porque la pared inferior de dichas tolvas bresen-—

L
LT XY

ta una inclinacién en descenso adecuada para condpeir a
Cd

L h
I...
los frutos hacia la pared vertical interior que perpite

L)
.IQ'O

una apertura merced a un c¢ilindro n=sumitico, lo quee,faci-
- 4

T,

lita la proyeccién de los frutos sobre una tercera tolva
ascensora intercalada ertre las citadas; porque la tclva

de ascensibdn realiza su wovimiento merced a una l&mina sin
fin 2 la cual se sncuentra engarzada de manera tal que ade-
mis de comunicarle el movimiento de ascensién, le sirve

de puerta de contencién de los frutos, previéndose tras

la 13mina una plancha rigida pa—alela que evita los des—

plazamientos de la lamina por el peso de los frutos:; por-—

que en situacién inmediatamente contigua al dispositivo

elevador se encuentra situado el conc de enmallado que

recoge y conduce los frutos liberados al interiur de 1la
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malla que de esta forma seran conducidos a un carro trans-

portador que traslada los frutos con la malla al elemento

grapador y cortador convencional; y porque el dispositivo

Ry

de transmisién.del carro transportador se encuentra sincro-:
nizado con el movimiento de ascensidn y descenso de la la-

miné flexible, siendo ambos movimientos antagénicoqy,ya que
o ®,°

mientras la tolva de ascensién se encuentra en la ppgicién

]
inferior, el carro transportador se encuentra en l1a#'posi-
cidén de grapado, y viceversa. oe%

2.— Dippositivo automatico regulador de addminta—

.. : ' »
cién en un proceso de tratamiento de frutos. o
)
, . g
Segqun se describe y reivindica en la pregeqﬁe
s ®

. . LY ]
memoria descriptiva que consta de 10 péginas fol%aﬂép Yy

9 & @
(X XN )
Pl 5
egcritas a maquina por una sola cara, acoipafiada Qe los

dibujos reglamentarios.
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