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REF: File FP/M-19-10
—o Div. II

RESUMEN

Un aparato para recoger aobjetos de una superficie,
en especial aves de corral del'suelb, comprendiendo el “
aparato, con referencia a la figura 1, una unidad m&vil (1),
dotada de un dispositivo de paletas rotativas (5, 6) que se
soporta con medios (2, 4, 20, 24) que le permiten extenderse
y elevarse con respecto a dicha unidad (1) de tal forma que
pueda avanzar por encima del nivel de los objetos a reco—
gerse, bhajar hacia una superficie en la"que estan situados
los objetos, arrastrar los aobjetos entre si misma y un
sistema transiportador facilitado en la unidad (1) y empu-—
jar los abjetos colocados encima de dicho sistema trans—
portador, usandose el mencionado sistema transpnrtadgf.jﬁ,

9, 10, 11) para distribuir los objetos a un recipienf@ )

colocado en una plataforma (14) en la parte trasera de la

unidad movil (1), pudiendo las transportadores deposjitar los

ob jetos retirandosie debajo de ellas mientras avanzan gﬁs

superficies transportadoras. oree
.oc..

CAMPO DE LA INVENCION
La presente invencion se refiere a un aparato para
recager objetos de una superficie, y es especialmente idoneo
para llevar a4 cabo la funcion de coger aves de corral

criadas en gran desorden o en instalaciones abiertas para

se- enviados a un lugar deseado.
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ANTECEDENTES DE LA INVENCION

Ha sido practica comin coger aves de corral a mano.
Esto ha demostrado ser insatisfactorio porque es una opera-
cioén laboriosa, lenta y, por lo general, origina lesiones en
las aves de corral, directamente como consecuencia de
cngerlas con la mano, 0 porque, al intentar escapar a la
captura, las aves de corral chocan con obstaculos y entre
si sufriendo magulladuras que disminuyen su valor comercial.

Se han propuesto varios métodos de recoger aves de

corral, con dispositivos mecanicos, pero ninguno de eldobd ha

sido satisfactorio desde el punto de vista comercial.’

La Patente francesa namero 2.411.106 (7738148)

describe un colector de aves de corral montado en traqtqr.

que tiene un rotor con paletas flexibles horizontales para

empujar las aves desde el suelo a un transportador colocgdo

transversalmente a la direccidn de avance del tractor y -,

colector.

La Patente estadounidense numero 3.472.335 .o,

describe un dispositiveo de recogida mévil, autnpropulsé&a,
que cemprende un impulsor rotativo o alternativo que actua
en unién con una pluralidad de medios transportadores de
forma que, en primer lugar, pase por encima de la parte
superior de las aves que estén en el suelo del gallinero vy a
continuacién atrape las aves y las empuje fisicamente en

dirececién hacia atras a los medies transportadores que se
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extienden hacia arriba o hacia atras del dispositivo de

recagida.

En la Solicitud de Fatente europea. en trami-
tacidn, del Solicitante se describe un aparato de recogida
que consta de un bastidor de soporte mévil en el que se
montan dos miembros alargados adaptados para maverse uno en
direccidg contraria al otro v colocados de forma que sus
ejes sean paralelos entre s1I y, en la préctica, a una
superficie de soporte por la gque estid previsto que se mueva
el bastidor. Los miembros definen entre si un paso y Hg':
alrededor de los miembros sobresalen mucho medios de'béﬁpr

longitud que el paso. Se describen varias realizaciones,

pero, en cada caso, el principio es que los miembros &bhe-

ran en la esmerada recogida de un objeto de una superficie,

por ejemplo, un pollo del suelo y en su subida a una .

pluralidad de transportadores para su recogida y envip.*’,

Un problema de dicho aparato es que el agrupac.

mientoc y movimiento de las aves de corral antes del aparato

que avanza, da lugar a un menor atrapamiento de avee de
corral del que es posible tedricamente si permaneciese
estacionario.

Ademas, haceta el momento la introduccién en jaulas
de aves de corral recegidas ha side un aspecto dificil vy
lento de la operacién de recogida y transporte.

Un aobjeto de la presente invencitn es facilitar



10

(¥
4

una mejora en este campo.
RESUMEN DE LA INVENCION

Seguin otro aspecto de la presente inven-
cidén se facilita un aparato para recoger objetos que
comprende una unidad mévil que tiene un miembro
rotativo alargado soportado por brazos unidos a
dicha unidad m6vil, proporcionando los mencionados
brazos medios de sgporte que permiten que dicho
miembro pueda extenderse y elevarse en direccitn

hacia adelante con referencia a la mencionada unL@ad_

mbovil, teniendo dicho miembro rotativo una s e

pluralidad de miembros impulsores que sobresalen del

mismo, y en relacidn paralela espaciada a dicho .,
.. ... :

miembro rotativo alargado, estando unido el borde de

entrada de la primera de una serie de superficies

transportadoras ccoperantes a la unidad mévil para .,

transportar los objetos recogidos a una posicién :::_
deseada, estande adaptados el mencionado miembro '::.

[ ] .‘.
rotativo alargado y el primer transportador para "° °

moverse uno en direccién contraria al otro, siendo
en la préactica el miembre rotative alargado y el
boerde de entrada del primer transportador sustan-
cialmente paraleles a una superficie de soporte a
través de la cual estd previste que avance el apara-

ta, y definiendo dicﬁa miembre reotative alargado
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junto con los miembros impulsores que cuelgan del
mismo, en la posicion plenamente extendida, no
elevada del miembro en dichos medios de soporte, en
unién con el mencionado borde de entrada del primer
transpartador, una regidn de contencidn de objefos
que puede reducirse, desde la que, en la préactica,
después de girar el miembro alargado y después de
retraerse hacia dicha unidad, los objetos pueden
empujarse al primer transportador con los miembros

impulsores que entran en contacto con el mismo.

Dichos medios de soporte que hacen que el’-.°

mencionado miembro puede extenderse hacia adelante‘y.-
elevarse con referencia a dicha unidad mbvil, pueden

[ ] L
..

comprender partes de brazo elevables unidas en unct,.es
de sus extremos a dicha unidad y porciones de brazo

pivoténtes facilitadas en pivotes en el segundo ciene

eztremo de las mencionadas partes de brazo, Yy

conectAndose transversalmente dicho miembro a las:'."

extremos de las mencionadas porcicnes de brazo {::ﬁ
pivotantes, y medios de accionamiento para poner en
funcionamiento dichos medios.

Mae preferiblemente, dichos medios de
soporte que hacen que el miembro mencionado pueda

extender=se hacia adelante y elevarze con referencia

a dieha unidad mévil, comprenden medios de perfil de
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excéntrica d&spuestos en bracos de soporte unidos a
dicha unidad (1) y medios accionados seguidores de
excéntrica unidos al mencionado miembro, definiendo
dichos medios de perfil de excéntrica un recorrido
cantinuo que hace que dichos medios seguidores de
excéntrica avancen, en ciclo repetible, a lo largo
de un recorrido elevador, un recorrido de avance, un
recorrido descendente y un recorrido de retrocesa;
Mas preferiblemente, los mencionados medios de
perftil de excéntrica se disponen en dichos brazos de
saporte de tal manera que el miembro rotativo pase E et
suficientemente cerca del primer transportador que :"’
haga que los medios impulsores de dicho miembro

sigan actuando en cualquier objeto contenido hasta ‘eece
qQque sea alejado positivamente del mismo mediante

dicho primer transportador. teeee

Muy preferiblemente, el aparato de reco- *est

gida de la presente invenci®dn descrito define en una ‘s
sola unidad movil de viba autopropulsada que se mueve{::X
Y cuyo equipo auxiliar se pone en funcionamiento con

un sistema hidréulico cuyas bambas son movidas por

un motor de combustidn interna que funciona con LPG

o diesel. For ejemplo, la invencién puede moverse

con una motor de 14600 cc que produzca 3IT kw a 3600

rpm con LPG como combustible, el cual tiene exce-
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lentes ventajas econdmicas ashb como bajos niveles se

ruido (unaos 85 decibelias); que evita el susto de

las aves de corral, y reduce los niveles de contami-

nacién del aire con gases de escape. Para tal fin

también puede usarse una unidad diesel o un motor

eléctrico

con mayor

adjuntos,

matica de

invencién

o cualquier otra unidad motora conveniente.
A continuacidn se describird la invencidn
detalle con referencia a los dibujos

en los que:

La figura 1 es una vista lateral diagra-— .
una realizacién preferida de la presente E "ot

que omite, por razones de claridad en la et

ilustraci {6, los paneles de cubierta de la invencidn

y otras partes no esenciales para la comprensidn de ETAR

la invencién.

Las figuras 2a a h ilustran esquematica- veese

mente el funcionamiento del aparato de la presente tedt

invencién.

La figura I es una vista en planta de las °.. .

partes principales de una mecanismo captador

alternativo del mostrado en la realizacién de la

figura 1.

La figura 4 es una vista lateral del

mecanismo captador mostrado en la figura 3.

La

figura S5 es una vista en planta de parte del
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mecanismo captador de la realizacidn mostrada en la figura
1, pero incluvendo otra modificacidn en forma de medios

captadores salientes adicionales.

La figura &6 es una vista lateral de parte de la
realizacion mostrada en la figura 1 y que ilustra una

superficie transportadora preferida que estd dotada de

varas.

Y la figqura 7 es una vista en escala ampliada de
los medios seguidores vy de perfil de excéntrica que se usan

para poner en funcionamiento los medios captadores de i1a -,
e ®

realizacidn mostrada en la figura 1. vt

DESCRIPCION DE LAS REALIZACIONES PREFERIDAS

EJEMFLO 1 oo

Se facilita un aparato para recoger aves de corral

en forma de un vehiculo oruga autopropulsado que, como se

ilustra en la figura 1, comprende una unidad mévil (1) ,que

tiene medios de recogida de aves de corral montados en gu ,

parte delantera y que incluyen medios captadores en forﬂﬂ‘?e
un dispositivo de paletas formado a partir de un miemb;h:'
rotative alargado (5) dotado de una pluralidad de miembros
impulsores (&) que sobresalen del mismo, y medios trans-
portadores qQue incluven en relacidn paralela espaciada a
diche miembro rotativo alargado (5) el borde de entrada (7)

de un transpartador (8), transportador que se inclina a la

koricontal en la direccién de avance del transportador (8),
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estando adaptados dicho miembro rotativo (5) y el trans-—
portador (8) para ser maovidos uno en direccion contraria al
otro con medias hidraulicos (no mostrados). siendo en la
practica el mencionado miembro rotativo (3) y el borde de
entrada (7) del transportador sustancialmente paralelos a
una superficie de soporte a traves de 1la cual estad previsto
que se mueva el aparato., cooperando los mencionados medios
captadores con dicho medios transportadores para propor-—
cionar medios de recogida en virtud de la provisidn de un
par de brazos de soporte (20) conectados a dicha unidahn(§)
y dispuestos en dichos brazos de soporte ((20), facilitéé?ése
medios de perfil de excéntrica (24) con medios seguidores de
excéntrica movidos por cadena (25) en dicho miembro rogaﬁlvo
esee
(S5) del dispositivo de paletas que se soporta transversal-
mente entre los brazos de soporte, definierndo los menciona-

dos medios de perfil de excéntrica (24) un recorrido ° -°°,

continuo que permite que laos mencionados medios seguidgres
¢ oe e
de eucéntrica (25) avancen en un ciclo repetible que ,*»

comprende un recorrido elevador., un recorrido de avance, un
recorrido descendente y un recorrido de retroceso, dispo-
niéndose los mencionados medios de perfil de excéntrica en
dichoe brazoe de soporte (20) de tal forma que permitan que
el miembro retativo (5) pase suficientemente cerca del
transportador (8) de modao que haga que los medios impulsores

(&) de]l dispositivo de paletas siganm actuando en toda ave de
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1 corral que esté o hava sido capturada por los mismos hasta
que se transporte alejiandaose del transpaortador (8). De esta
forma, el dispositive de paletas en su avance de mavor
extensidn en el recorrido descendente del ciclo define en

) unidén con dicho borde de entrada (7) del transportador (8)
una region de contencidn (X) de aves de cortral, que puede
reducirse, desde la cual, en la practica. después de la
rotacion del miembros (5) y el retorno del mismo a lo largo
del recorrido de retroceso del ciclo, las aves de corral se

10 hacen pasar al transportador (8) con los medios impulsares

(6) que entran en contacto con el mismo y permanecen e ::

contacto con los mismos durante un breve periodo de tiempo

después del paso al transportador (8). E1l transportadop.}Q)

estad dotado opcionalmente de varas (8°), pero, alterna-

15 tivamente, puede tener una superficie rugosa. .

Una vez colocadas las aves de corral en el . ..

transportador (8), se suben a un transportador de pesajea,.

(10) dispuesto en serie con el transportador (8). Se ingluye
en serie un transportader regulador de la alimentacidnuﬁ;;,
2¢ que es opcional, para controlar la velocidad y distribucidn
de las aves de corral transportadas al transportador de
pesaje (10) canaliziandolas por medios convergentes (no
mostrados). Este transportador de pesaj;e (10) se conecta a

medios (no mostrados) para detectar el peso total de las

2% aves de corral que sobre &l estén depositadas. También esta
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dotado de medios de accionamiento (no mostrados) para
transferir el transportador de pesaje (10) entre una
posicion de carga (C) adyacente al transportador requlador
de la alimentacidn (?) (en otras realizaciones junto al
transportador (8)) y una posicidn de descarga (D) por encima
vy adyacente a una pluralidad de superficies elevables y
apilables (11) (que en este caso son también transporta-
dores, aunque podrian ser igualmente chapas o bandejas o
pisas de jaulas en realizaciones alternativas)., dispo-
niéndose dichas superficies transportadoras apilables en .

serie con el transportador de pesaje (10), se facilitaa .

medios de accionamiento (no mostrados) para subir o bajar

los mencionados transportadores apilables (11) para recihir

-
LY B |

las cargas pesadas de aves de corral y ulteriores medios de

accionamiento (no mostrados) para transferir los transpor-

-
Setnune

tadores apilables (11) desde una posicién de carga (E)

* e "
adyacente al transportador de pesaje (10) a una posicidn de

e g®
L Y

descarga (F) dentro de un médulo o jaula transpnrtablel@?ﬁ)
coleocado de forma adecuada, pudiendo cada uno de los .';t
mencionados transportadores de pesaje y apilables depositar
una carga de aves de corral mediante el avance de la
superficie de soporte de carga del transportador, mientras
el transportador mismo =se retira de la posicién de descarga,

permitiendo por ello que las aves de corral salten a la

siguiente superficie del transportador o cde la jaula. Esto
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proporciona una carga v distribucidn dptimas de las aves de

carral.

En esta realizacidn todos los transportadores y la

unidad méovil se mueven hidraulicamente con un sistema

hidraulico que toma la potencia de bombas movidas con un
motor de combustion interna que utiliza combustible LFG
{motor de 1600cc, 4 cilindros. que produce unos XZ kw a 3600
rpm), que produce un nivel maximo de ruido de unos 85 dba a
2200 rpm con bajo nivel de gases de escape tdxicos. Toda la

unidad de potencia se representa esquematicamente en 15 en
la figura 1. T

En la préactica, se introduce la unidad (1) en un

. "

gallinerc y se hace avanzar hacia las aves de corral -
- - .
any*a

mientras se activan los mecanismos captador y transportador.

El dispositivo de paletas (S5, 6) sube por el perfil de

F":t
excéntrica a una posicion elevada por encima de la altura de
las aves de corral vy, después de pasar por encima de un:".

[ 3R
¢ s o

grupo de aves de corral, desciende més alla del grupo de’”’
e
« o
aves de corral y lo confina en la zona entre el disposftivo

de paletas y el borde de entrada (7) del transportador (8).
A voluntad del operador, la unidad puede seguir avanzando a
la misma velocidad mientras el dispositivo de paletas
retorna hacia la unidad o pueden contrelarse los movimientos
respectivos del dispesitivo de paletas y de la unidad de

forma que uno u otre estén aparentemente fijos con respecto
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a las aves de corral. Mientras se recogen aves de corral de
esta manera, 21 dispositivo de paletas se hace girar
lentamente de forma que se reduzca el &rea de confinamiento,
las aves de corral se hacen pasar al transportador
contrarrotativo (8) con los miembros impulsores (&) gue

contactan las aves de corral desde arriba vy hacia la parte

trasera.

El transportador (8) lleva las aves de corral a un
transportador requlador (?) que junta las aves de corral a
una velocidad controlada con el fin de pesarlas en el

transportador de pesaje (10).

"“

La superficie del transportador de pesaje no gira

mientras se llena, sino que, en respuesta a la realimen_

tacién procedente de los medios de deteccién del peso, = '

avanza a una velocidad constante o en fases incrementales vy,

a una carga maxima predetermina de aves de corral, el e

transportador de pesaje (10), que ha llegado a una posicidn

T

adyacente a una pila de otros transportadores (11), des&gﬁéa
las aves de corral volcando la superficie del transporf;dd;
¥ retirdndose a la posicién inicial. Mientras el transpor-
tador de pesaje (10) retorna a la posicidn inicial, se sube
el transportador apilable cargade (11) y su lugar lo ocupa
un transportader vacic (10) para recibir la carga siguiente.

Una vez cargados tados los trangportadores apilables, se

intraducen en un médule o jaula transportable (12) dispuesta



en una plataforma trasera (14). teniendo dicho médulc O
jaula superficies de soporte de carga (13} en namero
equivalente al ntimero de transportadores (11) de 1la pila.
Los transportadaores (11) se descargan mediante la rotacidn
de las superficies transportadoras mientras los transpor-
tadares (11) se retiran del médulo o jaula (12).

El médulo o jaula cargada (12) puede elevarse a
continuacién a un transportador mediante una horquilla
elevadora, grua o analogos. ‘e

Para que sea facil manejar 21 vehiculao, el
mecanismo captador de esta realizacidn puede subirse a un
transportador. con medios hidriulicos (22) fijados a lﬁéi}
brazos de soporte (20) que se conectan mediante pivotes (23)
vy miembros fijos (21) a la unidad (1). .

EJEMFLO 2 e

Un aparato para recoger pollos broiler con medpqs

captadores alternativos mostrados en las figuras 3 y 4:'-%

camprende una unidad oruga movil (1) autopropulsada dotada
de medics de recogQida que incluven un par de brazos
elevables (2) unidos a dicha unidad en (3) y dotados de
pivaetesz (4°) que permiten que las porciones pivotantes (4)
de los brazos (2) se pasen de una posicién extendida (A) a
una posicién retractada (B) een medios hidrdaulicos (2°) y en
loe extremoe de dichas porcicnes pivotantee (4) se soporta

transevercalmene un miembre alargado (5) meontado de forma que
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pueda girar vy movido hidraulicamente, vy en dicho miembro
alargado (5) se facilita una pluralidad de miembros
impulsores {(6) de material elastico o deformable por presion
tal coma caucho alveolar gue sabresalen del mismo formando
un disposiivo de paletas, y en relacidén paralela espaciada a
dicho miembro rotativo alarqgado (3), el borde de entrada (7)
de un transportador- {8) se inclina a la horizontal en la

direccidn de avance del transportador (8), estando adaptados

dicho miembra rotativo (8) v el transportador (8) pa?é-éer
movidos uno en direccidn contraria al otro con mediné.{}
hidraulicos (no mostrados), siendo er la préctica el
mencionado miembro rrotativo (5) y el borde de entradi::{z.')
del transportador sustancialmente paralelos a una superficie
de soporte a través de la cual estid previsto gque se mueMa el

aparato, v definiendo el mencionado miembro rntativo‘ﬁﬁ‘

junto con los miembros impulsores (6) que cuelgan der.mismu,
en la posicién plenamente extendida, no elevada (A) q%:aos
brazos (2, 4), en unién con dicho borde de entrada (7) del
transportador (8) una regidn de contencidn (X) de pollos
broiler, que puede reducirse, desde la cual, en la practica,
después de la rotacidn del miembro (5) v la retraccidn de
las porciones de brazo (4), los pollos broiler se hacen
pasar al transportador (8) con los medios impulsores (6) que

entran en contacto con el mismoe. El transportador (8) esta

dotade epcionalmente de varas (8°') para los pollos. Una vez
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colocados 1os peollos en el transportador (8). se suben a un
transportador de pesaje (10) dispuesto en serie con el
transportador (). En esta realizacion se incluye en serie
un transportador regulado; de la alimentacion (?), que es
opcional, para contrelar la velocidad y distribucidn de los
paollos transpartados i1 transportador de pesaje (10)
canalizandolos por medios convergentes (no mostrados). Este
transportador de pesaje (10) se conecta a medios (no

mostrados) para detectar el peso total de los pollos hué:

sabre &l estén depositados. L

También estid dotado de medios de accionamiento (no

mostrados) para transferir el transportador de pesajef(JQ)

entre una posicion de carga (C) adyacente al transportador

regulador de la alimentacidn (9) (en otras realizaciones que

omiten el transportador 9, esta junto al transportaddr °8))

¥ una posicién de descarga (D) por encima y adyacente;a:qna

pluralidad de transportadores elevables y apilables (14?%
dispuestos en serie con el transportador de pesaje (16;,.se
facilitan medios de aceciceonamiento (no mastrados) para subir
o bajar loe mencionados transportadores apilébles (11) para
recibir las cargas pesadas de pollos y ulteriores medios de
accionamiento (no mostrados) para transferir los
transportadores apilables (11) desde uma posicidn de carga

(E) advacente al transportadeor de pesaje (10) a una posicidn

de descarga (F) dentro de un moduln © jaula tramasportable
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(12) especial colecado de forma adecuada, pudiendo cada uno
de los mencionados transportadores de pesaje y apilables
depositar una carga de pollos mediante el avance de la

superficie de soporte de carga del transportador, mientras
s

el fransportador mismo se retira de la posicién de descarga,
permitiendo por ellao que las pollos salten a la siguiente

superficie del transportador o de la jaula.

En esta realizacidn todos los transportadores y la

unidad mévil se mueven hidraulicamente con un sistemaoﬂ.'

hidraulico que toma la potencia de bombas movidas confqn;

motor de combustién interna que utiliza combustible LPG

(motor de 1600cc, 4 cilindros, que produce unos 33 kwf?fiboo

rpm), que produce un nivel mdximo de ruido de unos 85 dba a
2200 rpm. Toda la unidad de potencia se representa esqggnﬁ—

ticamente en 15 en la figura 1. Y

En la préictica, se introduce la unidad (1) qhgup

gallinero de broiler v se hace avanzar hacia los pollgé:%
mientras se activan los mecanismos captador y transpo;;;éar.
El dispoesitive de paletas se eleva por encima de la altura
de los pollos y se extiende mads allid de un grupo de pollos
por medio de los brazeos (2, 4), y a continuacion se baja
para atrapar un grupo de pollos en la regién entre el
dispositivo de paletas y el borde de entrada (7)) del
transportadoer (8). Cuando se hace avan:zar la unidad (1), el

®

el dispositivo de paletas @Qira lentamente retorna hacia la
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unidad (1), y a continucidn los miembros impulsores (6)
contactan los pollos y, debido al espacio reducidc de que
disponen los pollos, se hacen pasar al transportador (8).
Una ve:z en el transpartador (85, los pollos se transportan
mediante un transportador regulador (9) gue junta los pollos
4 una velacidad controlada con el fin de pesarlos en el
transportador de pesaje (10). La superficie del transpor-
tador de pesaje no gira mientras se llena, sino gque el

transportador mismo sale de debajo de los transportadores de

alimentacién (8, 9) cuando los pollos pasan a ellos. Cuafdo

l1os detectores unidos al transportador de pesaje (1Q)
™

detectan en €l un peso predeterminado de pollos, éstog 2e,

transfieren a un transportador de una pluralidad de

transportadores apilables (11) mediante el avance de la

superficie transportadora por rotacidn, mientras que el .-

LI
....

transportador de pesaje (10) se retira de encima de lqﬁ.”

transportadores apilables (11) dejando que los pallns‘ga%ten

a la superficie transportadora apilable. Cuando el
transportador de pesaje (10) retorna para tomar la carga

eiguiente de pollos, el transportador apilable cargado pasa
e uha posicion diferente en la pila y llega un transportador

zpi1lable vacfe a una posicidn de recepcitn de carga. Una vez

ot
et
m

ras tado

les transpertadores de la pila, la unidad (1)

@
(]}
.4

& dotada de una plataforma (14) para recibir una jaula

8]

{12) o, alterasztivamente, se pone delante de una jaula (12)



1 aque tiene superficies de soporte de carga (13) en numero
equivalente al nimero de transportadores (11) de la pila. A
continuacion la pila de transportadores (11) se coloca
dentro de 1la jaula, disponiéndose cada transportador encima

S de una superficie de soporte de carga en la jaula (12). Los
transportadores (11) se descargan mediante la rotacidén de
las superticies transportadoras, mientras gue los transpor-—

tadores (11) se retiran de la jaula (12) , después de lo

cual los peollos pasan a las superficies de soporte de cagga

10 (13) de la jaula (12) cuando la superficie transportadbﬁé'se

saca de debajo de ellos. Este sistema proporciona el pesaje

Gptimo de la carga y la distribucidn uniforme de las é&és:de
corral por las superficies de soporte de carga (13).

La jaula cargada (12) puede subirse a un trans<.

1§ portador por medio de una horquilla elevadora, gria o *,* .,

andlogos. De esta forma, dos operadores, uno de la m&qﬁiﬁé Yy

el otrc de la horquilla elevadora, puedeﬁ manipul ar da.:%
o e @
orden de 70 kg por superficie de carga de la jaula o mdédulo

por minuto, lo que, con un médulo de 4 bandejas cada una de

22 las ~uales mida aproximadamente 1200 mm % 1400 mm significa
apro¢ imadamente 8,500 pollos, de unas 4,3 libras (2 kg) cada
uno, por hora, segun el sistema de jaulas que se use, el
pesoc de lee pollas vy el soporte logistico de la earretilla
elevadara. Estas cifras contrastan con les 400-1000 pollos

ae

2% por hora gque pueden coger dos ebrerce con los métodos
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convencionales de recogida manual, por no mencionar los
riesgoes de magulladuras concomitantes de la manioul aciodn

manual.

La degradacidn o deterioro de la calidad del
producto debida a mala manipulacidn, que normalmente cuesta
a la industria avicola britanica unos 30 millones de libras
esterlinas al ano, puede reducirse virtualmente a cero,

porgue la mano humana no toca a los pollos hasta que llegan

a la planta de elaboracidn. :“,E

Se observara gue aungue se ha descrito e ild;&gado
sol amente una realizacidn, ésta es solamente una entre las
numerosas variaciones posibles. For ejemplo, no es prq%}gb
gue el transportador de pesaje (10) se llene necesariamente
mientras sale de debajo de los transportadores de ali— »

LA R X W ]

mentacién (8, 9), sino que, en cambio, puede instalarse,’’.

e’

junto al extremoc de los transportadores de alimentaciQp:%ﬁ,

?) ¥ llenarse haciendo qgirar la superficie transpnrtanﬁq

.
durante un periodo de tiempo adecuado. A continuacidn ;;ede
vaclaree colocéndolo encima de la pila de transportadores
€11) ¥ coloeando de nuevo el transportador (10) mientras se
gira la superficie transportadora como antes. Igualmente,
mientrae que en la realizacién ilustrada los transportadores
apilades se llenan y suben, son posible construcciones

alternativas, en las que la pila comience en una posicion

elevada v ba e, cuandc esté llemo, al lecho de la unidad
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miwil (1),

Fuede mejorarse la contencior 2n la regidn (X)
proporcionando dispositivos de paletas adicionales gque
utilicen miembros rotativos similares a (3) con medios
impulsores (&) 2n los salientes para barrer hacia 1a derecha
e izquierda del miembro rotative {(5). Estos pueden ser,
alternativamente, dispositivos de cepillo o dispositivos
transportadores gque giren en el mismo plano gque el miembro

{5 © =2n un angulp adecuado con =21 misma, incluso. porg -,
* o

gijemplo, en un plano vertical con referencia a la supbq?gcie

a través de la cual avance el aparato.

Conviene verificar y controlar mediante cirguir
e o

L]
'Y A

teria electrinica el funcionamiento del aparato.

A continuacidn se explica mejor el método de

emplear =1 aparato.

I. .I ..
El método de la i1nvencion comprende las fasqé:.
. . % u.' .
siguientes: - Los
[} . ..
LN ]

1. Funcidén de recogida
La funcidén de recogida se lleva a cabo con medios
destinados a atrapar y recoger aves vivas y comprende un
rodillo de atrapamiento y un primer transportador inclinado,
farmando gete ultims los medios transportadores.
£l rodilloc de atrapamiento consta de una rueda de
paletas, que tiene la anchura del trancsportador imclinado y

apro=imadamente la anchura del vehiculo complete. Esta rueda
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esti dotada de paletas blandas de caucho que giran lenta-
ment=a. El rodilla de atrapamiento avanza a partir de la
magquina por encima de las aves gue estan en el suelo, v a
continuacion baja a ellas, hasta un nivel en que las paletas
toquen 21 suelo. El rodillo de atrapamiento puede apro-
Rimarse lentamente a la maquina o, alternativamente,
mantenerse estacionario (movimiento lateral) mientras se
acerca la mdguina. Esta es una caracteristica especialmente

importante, porgue evita asustar a las aves que tnda%ﬁh,ﬁo
kayan sido atrapadas pero que estén cerca de la méqui;él}El
movimiento relative en cualquier direccidn entre el rodillo
de atrapamiento y la méquina empuja las aves al transééé}
tador inclinado. que estd equipado con cortos listones de
caucho que proporcionan las "varas" en las que se posang,Jas

aves. El movimiento del transportador inclinado a unas,:

velocidad iineal que se aproxima a la velocidad de av{ﬁéé de
l1a méquina, proparciona un camino sin obstaculos vy coﬁﬁl?uo

.o
para que entren en el vehiculo las aves que hava en el suelo
del gallinero.

El rodilleo de atrapamiento puede utilizarse junto
con dos= miembros rotativos alargados que pueden moverse uno
en direccidn contraria al otro y que se colocan de forma que
eus ejes estén uno frente al otro, definiendo los miembros
ertre ellos un paso en el que y por el gque se capturan las

aves v a lo largo del cual se elevan o transportan las aves
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capturadas. Alternativamente, puede usarse en union con
miembros rotativos alargados adaptados para moverse uno en
direccion contraria al otro v que estén colocados de forma
qQue Sus ejijes sean paralelos uno a otro vy gue puedan usarse
de forma sustancialmente paralela al suelo o en relacidn
vertical al suelo o en un angulo inclinado a éste.

2. La funcidn de pesaje

Las aves pasan del primer transportador inclinado

= - . - - - - [ *
a medios destinados a recibir las aves y a distribuiriae. a
L J

un dispositivo de apilamiento, comprendiendo los medios un

sequndo transportador que puede girar y que se usa comqQ,,

o o
YR Y

depdsito de las aves alimentadas a un transportador de

pesa;je.
El transportador de pesaje no gira mientras se,

llena, sino que sale lateralmente de debajo del transpa?—

tador primario cuando las aves entran en él. Fesando eere

e ®
cantinuamente el transportador de pesaje y moviéndolo " l'os

lados a una velocidad adecuada O en varios pasos de
dietancia adecuada. puede ponerse un peso conocido de aves
en el traneportador de pesaje y con una densidad uniforme.
J. La funcidn de apilamiento
El vehicule estad equipado con el dispositivo de
apilamiento de cuatre (o m&s e menos, segln sea preciso)

transportaderes horizaontales gue pueden girar y tener

movimiento lateral de forma unitaria.
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Estos transportadores "encajan®” en la parte baja
del vehiculo, uno encima de otro, y pueden tener un movi-
miento vertical controlado. Estando “encajados" los
transportadores, el transportador de pesaje sale por encima
del transportador superior cuando llegan a €1 aves proce-
dentes del segundo transportador. Cuando el transportador de
pesaje esta lleno, se extiende por encima del transportador
superior apilado. Haciendo girar el transportador de pesaje

Yy sacédndolo simul taneamente a una velocidad lateral cogres—

pondiente a la velaocidad superficial de la cinta tranépgf:

....

tadora, se transfieren las aves desde el transportador de

pesaje al transportador superior apilado.

®gee
L e o
.‘..n

Entonces sube este transportador dejando expuesta
la superficie supericr del segundo transportador apilado%
que & continuacién se llena, a su vez, desde el transpor~

tador de pesaje. La retraccion del transportador de Pesa;fe

permite el movimiente vertical de los transportadores _,,
primeroc y segundo en la pila vertical, exponiendo la
superficie superior del tercer transportador apilado, etc.

De esta forma, puede hacerse una "pila" de cuatro
o mas transportadores horizontales, espaciados verticalmente
une de otro, v llevando cada uno un peso conocido de aves
€en una densidad conocida.

Debe aobservarse que entonces no ha girado los

transportadores de apilamiente v que mno ham cumplido la
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funcion de transporte. e i1gualmente podrian sustituirse por
chapas o placas horizontales.
4. La funcidn de atragque

La parte trasera de la madquina estad equipada con
una plataforma para soportar un médulo o jaula escalonada vy
esti& dotado de unas posiciones tales que el médulo, cuando
se ponga en la plataforma con una horquilla elevadora, esta
en posicidn fija con relacidn a los transportadores de
apilamiento en el interior del vehiculo.

9. La funcidn de transferencia .
Cuando el médulo estid colocado en su plataforma de

atragque vy se abren las puertas del mdédulo, los transpdtf,:
tadores apilados, espaciados verticalmente unco encima de
otro a distancias correspondientes al piso del médulo ...
dispositivo de jaula v llevando cada uno un peso cnnoéiéé?de
aves (véase 3. supral), se mueven lateralmente de formaﬂ.:z

unitaria, de modo que los transportadores hariznntaleszgh?
soportan las aves entren en el médulo, estando cada
transportador encima del piso correspondiente de su médulo.
Haciendo girar los transportadores de apilamiento
Yy sacandelos =simul tdneamente a una velocidad lateral
correspondiente a la velocidad superficial de las cintas
traneportadoras, se trancsfieren las aves desde los

tranepartadores de apilamiento al piso de leos médulo,

lograndcse la distribucién uniforme de las aves en ellos.
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Si se usan pisos fijos, en primer lugar se cierran
las puertas (colgadas arriba) del meddulo y se sacan los
pisos.

Se observara que, aunque el uso de la invencidn es
muy ventajoso en la industria avicola, también puede usarse
para la recogida de objetos inanimados.

LEYENDA DE LOS DIRUJOS
Figura 2A: a: Paleta de caucho alveolar
b: Transportador inclinado
c: Transportador de alimentacidon “len
d: Transportador de pessje

e: Transportadores de apilamiento ®eenn

En resumen, la Patente de Invencidn que se soli-

cita debera recaer sobre las siguientes: seeds
REIVINDICACIONES “at .

1. Aparato para recoger objetos a partir dé:ﬁﬁa
superficie que comprende una unidad mévil (1) que tiéﬁéfun
miembro rotativo alargado (5), teniendo dicho miembro rota-
tivo una pluralidad de miembros impulsores (&) que sobre-
salen del mismo, y en relacién paralela espaciada a dicho
miembro rotativo alargado (5), estando estando adaptados el
borde de entrada (7) de un transportador (8), el mencionado
miembra rotativo (5) y el primer transportador (8) para

moverse una en direccidbn contraria al otro, siendo en la

practica el miembro rotativo (5) y 1 borde de entrada (7)
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del primer transportador sustancialmente paralelos a una
superficie de soporte a través de la cual esta previsto que
avance el aparato, caracterizado porque el miembro rotativo
alargado (5) se soporta con medios de soporte (2, 4, 20, 24)
unidos a dicha unidad mévil (1), permitiendo dichos medios
de saoporte (2, 4, 20, 24) que el mencionado miembro (95)
pueda extenderse y elevarse en direccidon hacia adelante con
referencia a la mencionada unidad mévil, definiendo dicho

miembro rotativo (5) junto con los miembros impulsores, ¢6)

que cuelgan del mismo, en la posicién plenamente extendida,

no elevada, del miembro (35) en dichos medios de soporte (2,

4, 20, 24), en unitn con el mencionado borde de entrqﬂqf$7)

del transportador (8) una regidn de contencidn de ob jetos

que puede reducirse, desde la que, en la préactica, despuyés

de girar el miembro rotativo (5) y después de retraerse-,

hacia dicha unidad (1) los objetos se empujan al primerg,.

transportador (8) con los miembros impulsores (6) que, &ntran

en contacto con el mismo.
2. Aparato para recoger obijetos a partir de una
superficie, segin la reivindicacién 1, en el que los mencio-
nados medios de saporte (2, 4) que hacen que el mencionado
miembro (5) pueda extenderse hacia adelante y elevarse con
referencia a dicha unidad mévil (1) comprenden partes de
brazo elevables (2) unidas en uno de sus extremos (3) a

dicha unidad (1) y porciones de braze pivotantes (4)
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facilitadas en pivotes (47) en el segundo extremo de las
mencionadas partes de brazo (2), conectandose transversal-—
mente dicho miembro (5) a los extremos de las mencionadas
porciones de brazo pivotantes (4) y medios de accionamiento
(2*) para poner en funcionamiento dichos medios de soporte
(2, 4).

3. Aparato para recoger objetos a partir de una

superficie, segin la reivindicacidn 1, en el que los

mencionados medios de soporte (20, 24) que permiten qgé:él

miembro mencionado (5) pueda extenderse hacia adelanté"v

elevarse con referencia a dicha unidad mbvil (1) comprenden

medios de perfil de excé&ntrica (24) dispuestos en brakos de
soporte (20) unidos a dicha unidad (1) y medios accionados
sequidores de excéntrica (25) unidos al mencionado miembro

(S), definiendo dichos medios de perfil de excéntrica'@ES)

un recorrido continuo que hace que dichos medios segufdéﬁés
de excéntrica (25) avancen, en ciclo repetible, a lo i;;ag
de un recorrido elevador, un recorrido de avance, un reco-
rrido descendente y un recorrido de retroceso.

4. Aparato para recoger objetos a partir de una
superficie, segin la reivindicacién 3, en el que los
mencionados medios de perfil de excéntrica (24) se disponen
en dichos brazos de soporte (20) de tal manera que el

miembro rotative (5) pase suficientemente cerca del primer

transportador (8) de modo que haga que los medios impulsores



1 (&) de dicho miembro (5) sigan actuando en cualquier aobjeto
contenido hasta que sea alejado positivamente del mismo
mediante dicho primer transportador (8).

5. Aparato para recoger abjetos a partir de una

S superficie, s2gdn la reivindicacitn 1, caracterizado ademis
porque el transportador (8) es el primero de una serie de
transportadores (8, 10, 11) que comprende un primer trans—
portador (8) para transportar a un recipiente transportable

(12) una serie de objetos recogidos que hayan de carqérgb,
10 un transportador de pesaje (10) dispuesto en serie cdh;gl
primer transportador (8) de forma que reciba los objetos

transportados por el mismo y conectado a medios para g »«

detectar el peso total de los objetos depositados en dicho

transportador de pesaje (10), una pluralidad de superfigijes
15 transportadoras (11) elevables y apilables dispuestaé.ﬁﬁ'

serie con el transportador de pesaje (10), medios de Béclo-

namiento para transferir el transportador de pesaje (.'.l'ci)\.
entre una posiciédn de carga adyacente al primer transpor-
tador (8) y una posicién de descarga encima de dichos

20 transportadores apilables (11) y medios de accionamiento
para subir y bhajar los mencionados transportadores apilables
(11) con el fin de recibir las cargas pesadas de objetos,
asil coma de transferir el mencionado transportador apilable

(11) desde una poasicién de carga adyacente al transportador

25 de pesaje (10) a una posiciédn de descarga dentro del
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recipiente transportahle especial (12), colocado de forma
adecuada, pudiendo cada uno de dichos transportadores de
pesaje y apilables depositar una carga mediante el avance de
l1a superficie transportadora de soporte de carga mientras el
transportador (10, 11) se retira de la posicid6n de descarga.
&. Aparato para recoger abjetos a partir de una
superficie, segin la reivindicacidn 5, en el que se facilita

un transportador regulador (?) en serie entre el primer

L)

transportador (8) y el transportador de pesaje (10) 'qné

CI R » ]

cantrolar la velocidad y distribucién de los objetos,

.

transportados al transportador de pesaje (10).
7. Aparato para recoger aobjetos a partir de':o.ir:ra

superficie, segin la reivindicacidn 6, en el que el

h\

transportador regulador (9) estd dotado de medios de guyfa

L)
que forman un recorrido convergente en la direccién de. ¢

avance de su superficie transportadora. T

8. Aparato para recoger objetos a partir dq‘.'@\.a
superficie, segin alguna de las reivindicaciones 1-7, en el
que la unidad mb6vil (1) es un vehfculo oruga autopropul sado.

?. Aparato para recoger aobjetos a partir de una
superficie, seqgin la reivindicacidn 8, en el que el vehfculo
estad dotado de una plataforma de almacenamiento (14) para
soportar un recipiente (12).

10. Aparato para recoger objetos a partir de una

superficie, segin alguna de las reivindicaciones 1-9, en el
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que se facilita circuiterfa electrénica para controlar el
funcionamiento del aparato.

11. Aparato para recoger objetos a partir de una
superficie, segin alguna de las reivindicaciones i—lO, en el
que se usa un sistema hidraulico para mover todos los
mecanismos del aparato y dicho sistema hidréulico se pone en
funcionamiento con baombas que toman la petencia de un motor
de combusti®n interna que utiliza PG como combustible.

12. Se reivindica por dltimo comoe objeto séb(é el

que ha de recaer el Modelo de Utilidad que se solicifaa}UN

AFARATO PARA RECOGER ORJETOS A PARTIR DE UNA SUPERFICIE.

Todo conforme queda descrito y r‘eivindicadtf'e?\'ola

presente Memoria descriptiva que conste treinta y dos pagi-

nas mecanografiadas y dibujos =Jjuntos. .

Madrid, 29 agosto 1986 Seee
BERNARDO, UNGRIA Seere
et

L }
et e o
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