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La presente invencidn se refiere a una miquina

para amasar pasta fermentada, -~ =~ =~ = = = = = = = - -

Las pastas fermentadas con fermento de cerveza
no son solamente utilizadas en la fabricacién del pan sino
también en muchos productos af;nes, coz0 por ejemplo vari-
llas destinadas a ser fritas, que en Italia reciben el nom-

bre de "“grissini", bastonecillos y similares, - - « = = «

Especialmente en la fabricacidn de las varillas,
es condicibén imprescindible evitar una apreciable perdzda
de la capacidad de retener el gas de fermentaclon por parte ‘
de la pasta, sin destrulr la calidad de dicha pasta, tenlende
a la vez uyna pasta de consistencia apropiada para ser traba-

Jada en operaciones sucesivasS, = = = = = = = ¢ - & - - - =

Estas condiciones evidentemente contradictorias han
sido hastes shora satisfechas sd0lo en parte por las amasado-~
ras conocidas, de modo que la preparacidén de pasta de vari-
llas ha sido siempre una operacidn que requeria particular
cuidado y atencidén. ILa finalidad principal de la presente
invencidn es proporcionar una amasadora para pasta de va-
rillas capaz de producir una pagsta de buena consistencia y
de satisfactorias propiedades de retencidn del gas de fer-

mentacién_,..- ...... . e e e m e e e e e m e

Otra finalided es la de proporcionar una maquina
amasadora capaz de imitar el madximo posible el amasado ma-
nual de la pasta que es tan apreciado por aquellos que

estiman los productos tradicionales del arte del panadero.-
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Otras finalidades, caracteristicas y ventajas de

la presente invencidn se harén evidentes a los expertos

en la materia a medida gque vaya siguiendo la presente des-

s ?
Cl‘l'pcion.---..---—--..------ ------ -

5 Suscintamente, la mdquina segin la presente inven-

cidn comprende, de forma combinada: - = = = = = = = = =

- un rodillo amasador principal;
- un primer rodillo auxiliar amasador y un segundo
rodillo auxiliar amasador;
10, - un primer brazo oscilante gque lleva dichos dos
rodillos amasadores auxiliares de forma superpues-
t#; fijados giratoriamente en un punto intermedio
entre los dos extremos y en posicidn intermedia
entre los ejes de dichos dos rodillos auxiliares;
15, - un segundo brazo oscilante fijado giratoriamente
en posicidn intermedia entre sus extremos por la
parte opuesta al punto de fijacidén de dicho primer:
brazo oséilante respecto al plano vertical diame-
tral de'dicho rodillo amasador principal y por

20, debajo del plano diametral horizontal de &ste;

- un tercer brazo oscilante fi jado giratoriamente
alrededor de uno de sus extremos en una posicidn
opuesta al punto de fijacidn de dicho primer bra-
z0 oscllante respecto al planoc vertical diametral

25, de dicho rodillo amasador prineipal y por encims
del plano superior tangente horizontal de &élj -

-~ elementos raspadores montados de forma oscilante
alrededor del extremo libre de dicho tercer brazo
oscilante‘y aprqpiados para cooperar con la parte

30. superior de la superficie periférica de dicho

rodillo amasador principal; = = = = = = - = - .
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- elementos de unidn entre dicho primer y dicho

segundo brago ogeilante; - -~ - - - - - - -~ - -

-~ elementos de unidn entre dicho segundo brazo os-
cilante y un punto de dicho tercer brazo oscilante

intermedio entre los dos extremos de este Gltimo;-

- elementos para comunicar un movimiento de oscila-
cién a dicho primer brazd oscilante de forma que
lleve alternativamente uno de dichos rodillos auxi-
liares en relacidn generalmente de taﬁgencia con
dicho rodillo amasador principal y dichos elementos
raspadores hacia y lejos de dicho rodillo auxiliar,
y--——------‘-—- ——————— ‘- e - -

- elementos para hacer girar independientemente
dicho rodillo amasador principal y dicho primer

Ademés, se pueden prever elementos para hacer va-

' riar, dentro de un intervalo angular relativamente estrecho,

la posicidn de dicho segundo rodillo auxiliar en dicho pri-
mer brazo oscilante, segin lo exijan las necesidades de
produccion de forma compatible con los diversos comporta-

mientos de la pasta a trabajar cada vezg, — - = = ~ = =~ -~ -

A continuacidén serd descrita una realizacidn a
menera de ejemplo de la maquina segln la invencidn y dicha
deseripeidén particular serd ilustrada por las léminas de

dibujos adjuntas, = = = = = = - - . - - . - - - - -~ - -

La fig, 1 es un alzado lateral de la mAquina segin

una representacién esquematica pero sin embargo completa,-
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La fig. 2 es un alzado lateral de la mAquina, vista

por la parte opuesta a la representada en fig, 1; = = = -

La fig. 3 es un esquema simplificado del mecanismo
de amagado proplamente dicho en que el primer rodillo auxi-
liar (rodillo superior) y le lémina raspadora se acercan

conjuhtamente el rodillo amasadory principal; - = = = =« - -

La fig. 4 es un esquema simplificado, semejante al
de la fig. 3; y muestra la posicidn en que el segundo ro-
dillo auxiliar (inferior) se acerca al rodillo amasador
principal mientras la limina raspadora estd en posicidn

retralda respecto a la posicidn representada en fig, 3.~

Haciendo referencia en primer lugar o la fig, 1 se
observard que la miquina estid soportada por un robusto
bastidor 1 que lleva todos los mecanismos ¥ las corres-
pondientes tomas de movimiento, Hay, en la mlquine, dos

transmisiones del movimiento independientes, esto es:

a) La transmisidén que sirve: el rodillo amasador
principal, la c¢inta trensportadora para arrastrar
la paste amasada, y los rodillos superiores que

reciben el amasado preliminar; - - = = = - - - -

b) La transmisidén gue sirve: la excéntrica que debe
dar el movimiento oscilatorio al brazo oscilante,
Y al primerc y segundo rodillos auxiliares; el se-
gundo rodillo auxiliar puede recibir el movimiente
del primer rodillo auxilier, pero puede también
ser loco, en caso necesgario, como sucede cuando

se deben trabajar pastas muy duras. = - = - - - -

La linea de transmisién a) compremde, por orden, un

primer motor (no representado y colocado bajo el bastidor
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de la méquina); una cadena 2, un pifién 3, un elemento de
rodadura 4 y un elemento de rodadura 5 fijo al rodillo
principal 6; sirviendo todos estos drganos para transmi-
tir el movimiento del primer motor al rodillc amasador
principal 6. Desde el rodillo amasador é,por medio del
pifiébn 7 (fig. 2) colocado en la parte de la méquina opues-
ta a la que lleva los elementos de transmisidn hasta .
ahors descritos; el movimiento es transmitido hasta los
rodillos superiores 11, 12, 13 y 14, por medio de la
cadena 8; el pifibn 9 y engranajes cénicos tales como 10,15,
16; 17, 18. Los rodillos superiores {que no formen parte
de la presente invencidn ) son iguales y sus ejes forman
los lados-de un cuadrado; obvia decir que deberén preverse
engranajes cdnicos en los extremos adyacentes'de ?res ro-

dillos consecutivos de los cuatro rodillos 11, 12, 13, 14,-

El movimiento es transmitido también por medio
del pifidn 15', la cadena 16' y el pifién 17', 2 una cinta -
transportadora 18' que arrastra la pasta a medida que Ssta

eés sacada de la amasadora, — - - - - - - - - - - - -

La linea de transmisién b) comprende, por orden;
un primer motor (distinto del de la 1inea a), laicadena 19,
el pifién 20 y la excéntrica 21: todos estos drganos sirven
para comunicar el movimiento oscilatorio al primer brazo
oscilante y a los mecanismos asociados a éste, que serén

descritos con detalle a continuacidn., e = = = = - = - -

Por la parte opuesta de la excéntrica 21 hay
(fige 2) el resto de la linea de transmisién b), o see,
el pifidn 22, la cadena 23, los pifiones 27 y 27! (coaxiales),

le cadena 28 y €l pifién 29, = = = = = = - o o - - o - o
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Este Gltimo estd fijado al primer rodillo auxiliar 30,

El movimiento del rodillo 30 al rodillo 31 puede ser trans-

mitido por medio de los engranajes 50 (fijado en 30), 51 y.
52 (fijado en 31)s = = = = = = == = = = = = m e -

 Un tensor ordinério, 31*, esta previsto para mantener
tensa ia cadena 28, de forma gue compensé los desplazamien-
tos debidos al movimiento oseilante del dispositivo de ama-
sado propiamente dicho. Este &ltimo serd descrito bon de-
talle a continuacidn. Tal mecanismo esta representado en

sus detalies en las figs. 3 y 4 y comprende, por orden, de

izquierda a derecha como seé observa en los dibujos: - = - °

La excéntrica 21, un primer brazo osecilante 32 que
lleva el primer rodillo suxiliar 30 y el segundo rodillo
auxiliar 31, una palanca 33, un segundo brazo oscilante 34;
una palanca 35 y un tercer brazo 36: este Gltimo lleva una

lémina raspadora oscilante 40 en su extremo libres - - - -

El brazo oscilante 32 estd fijado en 37; entre los
puntos de fijacidn de los rodillos 30 y 31; el brazo osci-
lante 34 estéd fijado en 38; entre sus extrémos, y el brazo
oscilante 36 esté fijadb en 39 por uno de sus extrembs;
estando el otro extremo libre ¥ llevando la lémina raspa-
dora 40 que estd fijada de forma que pueda oscilar y coope-
rar coﬁ la superficie activa superior 6' del rodillo prin-

cipal 6, que presenta bridas, - = = = = = = = = = = - ~

Exeminendo las figs. 3 y 4 se observard ademls que el
perno 38 de 34 queda en la pérte opuesta del plano vertical
diametral VD del rodillo 6 respecto al punto de fijacidn
37 de'32'y bajo e; vlano horizontal diametral HD de dicho.»

rodillo 6, mientras gue el perno 39 de 36 estéd tembién co-
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locado en la parte opuesta del plano vertical VD respecto
a 37, pero por encima del planc horizontal tangente superior
UT de la superficie activa 6% del rodillo 6. Los pernos 37
¥y 38y 39 esfén en posigién fija respecto al bastidor 1 de
5 la maquina, Por ejemplo, 37 puede estar fijado a un soporie
tal como 43, La posicidn del rodillo 31 respecto al brazo
oscilante 32 puede ser variada; desplazando el perno 41 a
lo largo de una ranura 42 del soporte 43: esta posibilidad
ha sido indicada muy esquemdticamente en fig. 3 y 4 puesto
10; que puede sgerx utilizad9 a tal fin cualguier elemento cono-

cido, como por ejemplo, tornillos y arandelas, - - - - -

El funcionamiento del mecanismo amasador propia-

mente dicho se realiza como sigue! = = = = - -~ —_—— - -

La rotacién de la excéntrica 21 provoca la osci-
15, lacidn de 32 y asi, por medio de 33, 35 y 36 se tiene el

movimiento oscilatorio de 34 y 36, - = = = = = = = = - =~

~ Se observarid que, a causa de la posicidn de los
pernos 37, 38 y 39? a medida gue el rodillo 30 se acerca
a la superficie 6', lo mismo hace el brazo oscilante 36
20. , y asi la lamina raspadora 40 {que puede deslizar sobre 6!
dado que es oscilante) se acerca al rodillo 30, Este movi-
miento imita el movimiento‘manual de recogida de la pasta.
A medida que la excéntrica 21 rueda y supera el punto
muerto; gse tiene el fendmeno inverso; esto es; el rodillo
25; 30 va alejandose de 6! mientras 31 se acerca a 6% y la
lémina raspadora va retrocediendo: esté movimiento imita
el movimiento manual de extensidn de la pasta. Si se piensa
en el conjunto del movimiento manual, se puede decir que
la oscilacion de los dos rodillos suxiliares 30 y 31 imita

3o0. el movimiento de la mano izquierda y el de la lémina ras—
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padora 40 el de la mano derecha de un operador que amase -

Es necesario que la pasta sea procurada al me-
canismo de forma constante; en la medida de lo posible; esta
exigencia es safisfecha por éuatro rodillos 11; 12, 13 y 14
que definen.un drea de paso constante y una cantidad cons-
tante. Los eventuales aumentos ¢ disminuciones resi&uales
de poca importancia en la masa de la pasta (debidos a2 la
presencia del fermento o a otras razones) son as{ muy fa-
cilmente controlables por el funcionamiento del mecanismo
de amesado propiamente dicho, como ha sido descrito ante-

riormente con detalle, = = = = = - - - = - - .- - -

Después del amasado, la pasta es enviada a las
otras miquinas de elaboracidn mediante el transportador 18!

y despuéds al horno donde serid debidamente cocida, - - - -

Los productos obtenidos con pasta hecha con la
méquina de la invencidn presenten caracteristicas de fria-
bilidad y apeticibilidad que hasta ahora era posible obte-

ner solamente con el tradicional amasado a MENO, = = = = =

N O T A

Se declaran de novedad, utilidad y propiedad
para Espafia y todos sus territorios y plazas de soberania,

las gsiguientes: = = = = = - & - - - d o - m - .- - - - -

REIVINDICACIONES

1.- Maquina para amasar pasta fermentada, ca-
racterizada por comprender, de forma combinada, un rodillo

amasador principal; un primer rodillo auxiliar amasador y
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un segundo rodillo auxiliar amasador; un primer brazo- osci-
lante respecto al piano vertical diametral de dicho rodillo
amasador principal y bajo él plano diametral horizontal de
éstej un segundo brazo oscilante fijado giratoriamente por
la parte intermedia enire sus extremos por la parte opuesta
al punto de fijacién de dicho primer brazo oscilante res-
pecto al plano vertical diametral de dicho rodillo amasador
principal y-por debajo del planc diametral horizontal de
éste; un tercer brazo oscilante fijado giratoriamente alre-
dedor de uno de sus extremos en una posicidn opuesta al
punto de.fijacién de dicho primer brazo oscilante respecto
al plano vertical diametral de dicho rodillo amasador prin-
cipal y por encima del plano superior tangente horizontal
de éste; elemehtos raspadore:s montados de forme oscilante
alrededor del extremo libre de dicho tercer braz oscilante
y eptos pare cooperar con la parte superior de la superfi-
cie périférica de dicho rodillo amasador principal; elemen-
tos de unidn entre dicho primer y dicho segundo bram os-
cilante; elementos de unidn entre dicho segundo brazo os-
cilante y un punto de dicho tercer brazo oscilente inter-
medio entre los extremos de este 4ltimo; elementos para
comunicar un movimiento de oscilacibén a dicho primer brazo
oscilante de forma que lleve alternativamente uno de dichos
rodillos auxiliares en relacidn generalmente de tangencia

con dicho rodillo amasador principal y dichos elementos ras-

padores hacia y lejos de dicho rodille auxiliar, y elementos

pare hacer rodar independientemente dicho rodillo amasador

principal y dicho primer rodillo suxiliar, = - - - - -

2.~ MAquina segdn la reivindicacidén 1, ca-
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racterizada porque la posicidn de dicho segundo rodillo
auxiliar amasador en dicho primer bragzo oscilante es re-

gulable. ------ < ER G B WS S o g EE an VB AN W W e W -

3e= "MAQUINA PARA AMASAR PASTA FERMENTADA".-

-~

Todo ello-conforme se describe y reivindica

en la presente memoria que consta de once hojas, foliadas

.y mecanografiadas por una sola de sus caras, y de tres

léminas de dibujos que la ilustran.

BARCELONA, - § JuL 1963
P.A.,

)

M. CURELL SUROL
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