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MEMORIA DESCRIPTIVA
para solicitar
PATENTE DE INVENCION
en
ESPANA
por VEINTE afos
a nombre de FMC CORPORATION, entidad norteamericana, es-
tablecida en 1105 Coleman Avenue, San josé, California,
Estados Unidos de Auwérica, por:
"UN APARATO PARA TRANSFERIR FRUTA DE UN TRANSPORTADOR
A UNA MAQUINA DE TRATAMIENTO ELEVADA"

Esta invencion se refiere a un aparato de
tratamiento de fruta y mas en particular, se refiere a un
mecanismo perfeccionado para la transferencia de fruta de
un transportador de alimentacidn a una miquina de trata-

5 miento de fruta.

En el tratamiento de frutas que tienen hueso,
es a menudo necesario manipular la fruta de modo gue sea
orientada en una posicidn predeterminada en la que puede
tratarse la fruta sin interferencia o estorbo del hueso.

10 Por ejemplo, en un tipo de mAquina deshuesadora la entra-
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da de la mlquina esté definida por dos cuchillas espa-
ciadas, verticalmente alineadas, que estin destinadas a
bisecar sustancialmente la pulpa o carne del melocotdn
cortando el melocotdén en lados opuestos del hueso. Para
que los cortes sean hechos tan profundos como sea posible,
es deseable que el hueso alargado de cada melocotbén esté
orientado de modo que su eje geoméirico longitudinal sea
generalmente paralelo a los filos de las cuchillas, mien-
tras el melocotdn esté siendo ensartado en las cuchillas.
Como los melocotones son sometidos habitualmente a opera-
ciones preliminares de orientacidén y de alineacidn que dig
ponen el plano de sutura de cada melocotdn en una posicidn
vertical predeterminada y orientan el melocotdn con su de
presidn del pedinculo mirando hacia abajo, se hace necesa
rio separar cada melocotdn del mecanismo de orientacién y
transferirlo a las cuchillas, al tiempo que se desplaza

el eje geométrico de su posicidn verticalmente orientada
hacia la posicidn deseada antes mencionada generalmente
paralela a los bordes de las cuchillas de la deshuesado-
ra.

Por consiguiente, un objeto de la presente in-
vencidn es crear un aparato perfeccionado para la transfe
rencia de fruta de un transportador a una miquina de tra-
tamiento de fruta.

Otro objeto es crear un mecanismo de transferen
cia capaz de recibir una fruta cuyo eje geométrico tiene
una orientaci6én predeterminada y de transferirla a una m
guina de tratamiento de fruta, al tiempo que se cambia la

posicibén del eje geométrico hacia una segunda orientacidn

deseada.
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Otro objeto es crear un nu:o sistema de leva
para controlar el movimiento de miembros de agarre de un
mecanismo de transferencia de fruta.

Otros objetos y ventajas de la presente inven
cidn se desprenderén de la descripcién siguiente tomada
en unidn con los dibujos que se acompafian, en los que:

La figura 1 es una vista en planta mls o menos
diagramitica de una wAquina de tratamiento de fruta que
incorpora el mecanismo de transferencia de fruta de la
presente invencidn.

La figura 2 es una seccidn vertical ampliada
tomada a lo largo de la linea 2-2 de la figura 1.

La figura 3 es una seccidn vertical ampliada
tomada a lo largo de la linea 3~3 de la figura 2, pero
mostrando el mecanismo en una posicién de trabajo diferen
te de la indicada por la linea 3-3.

La figura 4 es una seccidn similar a la figura
3, pero mostrando las mordazas en posicidén de soltar un
melocotén.

La figura 5 es una perspectiva fragmentaria am
pliada de una parte del mecanisuo de transferencia de fru
ta de la presente invenciodn,

La figura 6 es una seccidn fragmentaria amplia
da tomada a lo largo de la linea 6~6 de la figura 1.

Las figuras 7, 8 y 9 son una serie de vistas
diagramaticas del funcionamiento del mecanismo de trans-
ferencia y de la leva que produce la rotacidén de los ele-
mentos de agarre del mecanismo de transferencia.

La figura 10 es una seccibdn reducida tomada a

lo largo de la linea 10-1C de la figura 6.
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La figura 11 es una perspectiva esquembtica
del mecanismo de accionamiento para el mecanismo de transg
ferencia.

En las figuras 1 y 2, est& ilustrada una mhqui
na 20 para alimentar, orientar, alinear y deshuesar melo-
cotones. En la solicitud de patente No. 321.901, de la so
licitante, titulada "Una wiquina de manipulacidén de fruta,
se describe en detalle la wAguina 20. La solicitud antes
mencionada y la descripcidén de dicha solicitud son incor-
poradas a esta memoria a titulo de referencia. Sin embar-
g0, la presente invencidn se refiere solo a un nuevo meca
nismo de transferencia de fruta que estld destinado a ser
utilizado en la mlguina de la solicitud antes mencionada,
describiéndose completamente este mecanismo de transferen
cia en la presente memoria.

En general, la mguina 20 comprende un mecanis
mo A de alimentacidén de fruta que entrega los melocotones,
uno a uno, a los carros C de un transportador B de carros
del tipo de cadnea sin fin, Cada carro incluye un anillo
de centrado 22, verticalmente movible, (figura 2), que so
porta el melocotdn y una rueda exploradora 23 que se apli
ca al lado inferior del melocotbén en el anillo. La rueda
23 es hecha girar mientras el carro se mueve a lo largo
de la zona E de modo que el melocotdn sea hecho girar con-
tinuamente hasta que la rueda exploradora queda alojada en
la depresidn del pedGnculo en un extremo del melocotdn.
Cuando esto sucede, el melocotdon estl orientado con el eje

geométrico de su pedinculo en una posicidén vertical. La rue

da exploradora 23 es hecha oscilar también alrededor de un

eje geométrico vertical mientras est& en la zona E y mien-
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tras se mueve a través de la zona F. Este movimiento de
oscilacibén de la rueda hace que el plano de la rueda que
de alineado con el plano de sutura del melocotdén de modo
que, al tiempo que se alcanza el extremo de la zona F, el
melocotén esté habitualmente orientado con su eje geomé-
trico vertical y alineado para gque su plano de sutura es-
té en un plano vertical G que se extiende longitudinalmen
te al tramo B" del transportador B de carros que conduce
al mecanismo de transferencia J de la presente invencién.

Se mantiene el melocotdén en la posicidn orien-
tada y alineada a medida que se acerca al puesto de trans
ferencia S y, a medida que el carro se acerca a este pues
to, el anillo de centrado del carro es hecho descender
hasta la posicidn representada por el carro C’ en la figu
ra 2. En esta posicidn, el anillo de centrado estéd por de
bajo de la trayectoria de movimiento de los miembros de
agarre 25 del mecanismo de transferencia J y el melocotdn
orientado esti en posicidn para ser efectivamente cogido
por los miembros de agarre.

Como se explicard con mis detalle seguidamen-
te, el mecanismo de transferencia gira en sentido contra-
rio al reloj (figura 2) y estd destinado a separar o reti
rar cada melocotdén de un carro del transportador B y a en
sartarlo en dos cuchillas verticales espaciadas 30 y 31
que estén montadas en posicidén fija en una unidad deshue-

sadora D.

&l mecanismo de transferencia J comprende un
Arbol 50 (figura 2) que estd apoyado para rotacidn en pa-
redes laterales espaciadas 51 (figura 3) de la unidad des

huesadora D. Un miembro de montaje 53 estad enchavetado al



10

15

20

25

30

321048

Arbol 50 y estl provisto de tres pestafias 533a, 53b y 53¢
equiangularmente espaciadas y radialmente salientes. Como
se ve en la figura 3, cada pestana es un miembro alargado
que tiene una palanca 34 de forma de U en cada extremo mon
tada pivotadamente sobre un par de espigas alineadas 55
que sobresalen desde lados opuestos de la pestana. Las dos
palancas 54 son idénticas, incluyendo cada palaunca un par
de placas lderales 54a y 54b (figura 5) unidas por una pa-
red extrema integral 54c. Una barra articulada 56 (figura
4) estl conectada pivotadamente a la placa lateral 54a de
una palanca y a la placa lateral 54b de la otra palanca

de modo que las palancas oscilen simulténeamente. Asimis-
mo, debe apreciarse que, como la barra articulada estd co
nectada a una palanca en el lado opuesto de una linea que
pasa a través de las dos espigas de pivotamiento 55 desde
el lado en el cual estd conectada a la otra palanca, las
palancas oscilan alternadamente alejandose y acercéndose
entre si.

Un par de barras articuladas 57 (figura 3) esta
montado pivotadamente sobre las espigas 58 que sobresalen
desde cada pestana. En su extremo opuesto, cada barra ar-
ticulada 57 est& pivotada en una espiga 60 que sobresale
desde un bloque 6la de un miembro 61 de montaje de disposi
tivos de agarre. Una segunda espiga 62, que sobresale des-
de el bloque 6la, monta pivotadamente la palanca adyacente
54 de forma de U. Las espigas 55, 58, 60 y 62 estan situa-
das de modo que cada barra articulada 57 y su palanca aso-
ciada 54 formen un sistema articulado de paralelogramo que

asegure el movimiento en linea recta de una cabeza 74 de

agarre de melocotones soportada por el miembro de montaje
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61 a medida que las dos palancas opuestas 54 son empuja-
das una hacia la otra por un resorte 65 que estl conecta
do entre las palancas. Cada cabeza incluye un soporte 66
que tiene un Arbol corto cilindrico 76a soportado a rota
¢ibén en un cubo 61lb del miembro de montaje 61, siendo el
eje geométrico del arbol 66a paralelo a una linea que co
necta las espigas de pivotamiento 62 y 60. Un elemento de
agarre 68 tiene una prolongacién 68a, generalmente cuadra
da, que ajusta dentro de una depresidn profunda 69 en el
soporte 66 y estd bloqueada en ella por un tornillo de a-
juste 70. El elemento de agarre estd hecho de un material
elistico, tal como neopreno, y tiene una pluralidad de de-
presiones alargadas 68b formadas en &él. El &rbol 66a sobre
sale a través del cubo Glb y tiene un extremo de una palan
ca 72 fijado sobre &l. El otro extremo de la palanca 72
lleva un rodillo 73 seguidor de leva que est& dispuesto
para correr a lo largo de la superficie 74a de una leva
74, siendo empujado contra la superficie 74a por un resor-—
te de torsidm 76. Como se ve en la figura 4, cada resorte
76 tiene una parte extrema 76a (figura 5) dispuesta en una
muesca 77 en el cubo 6lb y una parte extrema 76b encajada
en un agujero 78 en la palanca 72. En una seccidn particu
lar de la leva, la superficie 74a de la leva estd disefa-
da de modo que el seguidor 73 se mueva para separarse de
la superficie. Cuando esto sucede, el resorte de torsién
76 continlia la rotacidn de la palanca hasta que un miembro

de apoyo 72a de la palanca se aplica a un miembro de tope

79 del cubo 71.
Haciendo referencia a la figura 10, en la que

estin representados en lineas de trazos el miembro de mon
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taje 53 y parte de la estructura para que resalten las
levas y los seguidores asociados, se verd que cada resoyr
te de torsibn empuja las palancas 72 hacia adentro, en

la direceidn del reloj en la figura 10, para mover los
rodillos 73 a contacto con la superficie 74a de la leva.
La superficie 74a de la leva estd formada sobre una pes-
tafia 85 (figura 6) que sobresale hacia afuera desde una
placa 86. La placa 86 tiene una abertura cilindrica que
recibe una parte cilindrica 87a de una unidad de cojine-
te 87, estando la unidad 87 asegurada a la placa 86 por
tornillos 88 sin tuerca. La placa lateral adyacente 51 de
la unidad deshuesadora D tiene una abertura 90 que recibe
una pestafia anular 86a de la placa 86 de la leva. El &area
de la placa lateral 51 que esté en torno de la abertura
90, esté dispuesta entre la placa de la leva y una pesta-
fia anular ensanchada 87b de la unidad de cojinete 87. Asi,
la placa 86 de leva estd efectivamente blogueada en la
placa lateral de la deshuesadora.

Antes de bloguear la placa 86 de la leva sobre
la placa lateral de la deshuesadora, se fija una leva in-
terior 92 a la placa 86 por medio de una pluralidad de tor
nillos 93 sin tuerca. La leva interior tiene una superfi-
cie de leva interior 94 a lo largo de la cual corren tres
rodillos 95. Cada rodillo 95 (figura 5) est& montado a ro
tacibén sobre la placa extrema 54c de una de las palancas
94. Por consiguiente, como se ve en la figura 10, cuando
el miembro 53 de montaje de elementos de agarre es hecho

girar en sentido contrario al reloj (figura 10), los re-

sortes de torsibén 76 asociados con las palancas 72 empu-

Jan los rodillos 73 para llevarlos a contacto con la super
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ficie exterior 74a de la leva, y los rodillos seguidores
95 sobre las palancas 54 corren a lo largo de la super-
ficie interior 94 de la leva.

Haciendo referencia a la figura 2, se aprecia-
rd que, a medida que las pestaiias 53a, 53b y 53c del me-
canismo de transferencia J giran en sentido contrario al
reloj y el carro C se mueve hacia la derecha, pasan a tra
vés del puesto de transferencia S que incluye un plano
vertical T que pasa a través del eje geométrico del érbol
50, Es en esta estacidn donde los elementos de agarre
opuestos se mueven hacia adentro, uno en direccidn a otro,
para agarrar un melocotdn gue est& siendo transportado por
el carro C. A medida que cada brazo, como por ejemplo, el
brazo 33b (figura 2) se acerca al plano T, el rodillo se-~
guidor 95 (figura 10) asociado con el brazo esta corrien-
do a 1o largo de una superficie 94a de la leva que esta
relativamente cerca del centro de la leva 92 y que, por
eso, esti destinada a mantener las palancas 53 en la po-
sici6n de pivotamiento mostrada en la figura 4. Por consi
guiente, a medida que el brazo 53b se acerca al plano T,
los elementos de agarre 68 son mantenidos en posicidn a-
bierta. Justamente antes que el brazo alcance el plano T,
el rodillo seguidor se aplica a una superficie de leva in
clinada 94b que permite que el resorte 65 haga oscilar
las palancas 54 hacia adentro, moviendo los elementos de
agarre para llevarlos a contacto con un melocotdn en el ca
rro C, sustancialmente como se representa en la figura 3.

Haciendo referencia a la figura 7, se aprecia-~
r& que, cuando los elementos de agarre 68 de cada brazo

pasan a través del plano radial vertical T, el eje geomé-
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trico del melocotdn, que estd indicado por la linea de
trazos L, esti dispuesto en este plano. Asimismo, debe
apreciarse que las depresiones 68b de cada elemento de
agarre son paralelas al.plano T, estando mantenidas en es
ta posicidn paralela debido al hecho de que la palanca
asociada 72 esté mantenida en una posicidn angular parti-
cular por el rodillo seguidor 73 que corre a lo largo de
la superficie 74a de la leva. A medida que los elementos
de agarre se mueven alejindose del puesto de transferen-
cia, levantan el melocotdon desde el carro C y le hacen os
cilar hacia arriba en direccidén a la entrada del mecanis-
mo deshuesador D que esti definido por las dos cuchillas
verticales espaciadas 30 y 31 que tienen bordes afilados
30a y 3la, respectivamente, que se extienden a lo largo

de sus bordes frontales y a lo largo de sus bordes latera-
les enfrentados. Haciendo referencia a la figura 8 se apre
ciari que, cuando un melocotdn es ensartado en las cuchi~
llas 3C y 31, que est&n en un plano vertical alineado con
el plano de sutura de cada melocotbén que ha sido correcta
mente alineado y orientado, el hueso P° tiene que estar
dispuesto con su eje geométrico 96 orientado en general
paralelamente a los filos 30a y 3la de modo que los filos
corten junto a los bordes laterales del hueso. Para lograr
esta reorientacidn del melocotdn, tiene que ser hecho gi-
rar aproximadamente 902 alrededor del eje geométrico del
elemento de agarre., Esta rotacidén del melocotdén es reali-
zada por los resortes de torsidn 76 que estén conectados

a los elementos de agarre y que estén dispuestos para em-
pujar cada rodillo seguidor 73 a contacto con la superfi-

cie 74a de la leva. La superficie 74a de la leva estl més
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alejada del Arbol 5C en un punto Pl de la periferia de

la leva justamente delante del plano T. Prosiguiendo en
sentido contrario al reloj en torno de la leva, puede ver
se que la superficie 74a de la leva esti dispuesta progre
sivamente mis cerca del &rbol 50. Por consiguiente, la pa
lapnca 72 y el elemento de agarre montado sobre ella, son
hechos girar en el sentido del reloj alrededor de su pro-
pio eje geométrico cuando el seguidor asociado 73 se mue-
ve a lo largo de esta superficie. En el punto Pa, la su-
perficie 74a de la leva se mueve hacia el &rbol 50 con ma
yor velocidad de modo gue la palanca 72 sea hecha pivotar
rdpidamente hacia la posicidn en la que el miembro de apo
yo 72a de la palanca se aplica al tope 79 del cubo fijo
6l. Como la palanca no puede pivotar més, es la aplicacibn
del miembro de apoyo 72a con el tope 79 la que determina
la orientacidén del melocotdn y su hueso a medida que el
melocotdn es movido a encima de las cuchillas 30 y 3l.
Después de depositar el melocotdn sobre las cuchillas, el
rodillo seguidor 73 corre a lo largo de una parte de la
superficie 74a de la leva que se mueve progresivamente
alejandose del &rbol 50 y, por consiguiente, la palanca
72 es hecha pivotar en una direccidn opuesta cuando el
rodillo se mueve hacia el punto Pl.

Un motor 100 (figura 1) que estd montado sobre
una ménsula 101 asegurada a la deshuesadora D, acciona to
dos los mecanismos de la mAquina 20, incluso el mecanismo
de transferencia J. Como se ve en las figuras 1, 2 y 11,

el motor 100 acciona un arbol 102 de la deshuesadora D por

medio del accionamiento 103 de rueda y cadena. Un pequeiio

pifidbn 104 que estéd enchavetado al 4rbol 102, engrana con
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una rueda dentada grande 105 que estld enchavetada a un
segundo &rbol 110 que es el &rbol de accionamiento prin-
cipal de un mecanismo dll2 de situacibén de la fruta (fi-
gura 2) de la deshuesadora. isi, este mecanismo 112 es ac
cionado por el motor 100 en relacidn sincronizada por una
leva 114 que esté enchavetada al &rbol 102 y controla el
movimiento de avance y de retroceso de la cabeza deshuesa
dora de la maquina,

El mecanismo de transferencia J, gue separa la
fruta del transportador de carros y la entrega a las cu-
ciillas a la entrada de la deshuesadora, es accionado des-
de el motor 100 debido al hecho de gue la rueda dentada
grande 105 engrana con una rueda dentada 116 que estd en-
chavetada al &rbol principal 5C del mecanismo de transfe-
rencia.

Como se ve en la figura 6, el arbol 50 se ex-
tiende a través del cojinete 87 y tiene una parte extrema
sobre la cual estd enchavetado un collarin 117. Una espiga
118 esté dispuesta a deslizamiento en un agujero 119 en
el collarin 117 y en un agujero 120 en una rueda doble 121
de cadena que esti apoyada para rotacidn libre sobre la
parte extrema del &rbol 50. Una rueda 12la (figura 1ll1) de
la rueda 121 de cadena estéd conectada a través de una ca-
dena 123 a un arbol 124 que controla el funcionamiento del
mecanismo de alimentacidn A. ia otra rueda 121lb (figura 11)
de la rueda 121 de cadena recibe una cadena 126 gue es a-

rrastrada en torno de una rueda 127 de cadena que esti en-

chavetada a un &rbol 128. Dos ruedas dentadas cbnicas 130
¥y 131 est&n enchavetadas también al &rbol 128, estando la

rueda dentada cénica 130 engranada con una rueda dentada

- 12 -



10

15

20

25

30

321948

codnica 135 que esté enchavetada a un Arbol de accionamien
to 136 del transportador B de carros. La rueda dentada cd
nica 131 est& engranada con una rueda dentada cdnica 137
gue estd enchavetada a un arbol vertical 138 sobre el cual
estd enchavetada una rueda dentada 139. La rueda dentada
139 engrana con una rueda dentada 140 que est& enchaveta-
da a un &rbol 141 que lleva la rueda de cadena de acciona
miento 142 de una cadena 145 para hacer girar la rueda ex
ploradora. Por consiguiente, los carros del transportador
B son hechos avavnzar en relacidn sincronizada con el ac-
cionamiento de las barreras del alimentador A y en rela-
cidén sincronizada con el movimiento de los miembros de
agarre del mecanismo de transferencia J.

Haciendo referencia a la figura 2, se veri que
durante el funcionamiento de la mlquina, los carros C son
hechos avanzar hacia el puesto de transferencia S en rela-
cibén sincronizada con el movimiento de rotacidn de los
miembros de agarre del mecanismo de transferencia. Cuando
un melocotdn alcanza el puesto S,.un par de miembros de
agarre 68 estin dispuestos en lados opuestos del meloco-
tén y la leva interior 92 permite qgue sean movidos hacia
adentro por el resorte asociado 65 para llevarlos a contac
to de agarre con el melocotdn. Después, a medida que el me
locotdén es transportado en sentido contrario al reloj (fi-
gura 7-9), la superficie exterior 74a de la leva permite
que los resortes de torsidén hagan girar los elementos de
agarre hasta que los miembros de apoyo 72a se apliquen a
los topes 79, Cuando los topes 79 han sido alcanzados, el
hueso del melocotdn esth orientado apropiadamente para mo

vimiento hacia el espacio definido por los filos de las cu
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do hechos girar aproximadamente 9502 alrededor de sus ejes,
el eje geométrico del hueso serd sustancialmente tangente
a un circulo alrededor del eje geométrico del arbol 50.

El uso de las dos levas 92 y 74 nara controlar
la apertura y el cierre de los elementos de agarre y la
rotacidén de los elementos de agarredlrededor de sus ejes
proporciona medios sencillos y precisos para coordinar
los dos movimientos de los elementos de agarre que son
necesarios para transferir eficazmente melocotones de los
carros C a las cuchillas de la deshuesadora.

Aungue se ha representado y descrito una reali
zacidn particular de la presente invencidn, se comprende-
rd que el aparato es capaz de recibir variaciones sin apar
tarse de los principios de la invencidn y que el alcance
de la invencibn debe estar limitado solamente por el alcan
ce y la apropiada interpretacidn de las reivindicaciones
adjuntas.

La presente solicitud, gue corresponde a la
presentada en los Estados Unidos de América, el 21 de Ene
ro de 1965, bajo el nimero 426.876, se acoge a los benefi
cios del articulo 51 del vigente Estatuto sobre Propiedad

Industrial.

N ¢ T A

Los puntos de invencidn propia y nueva, que se

presentan para que sean objeto de esta solicitud de Paten-
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te de Invencidn en Espaiia, por VEINTE afios, son los si-
guientes:

l.- Un aparato para transferir fruta de un
transportador a una maquina de tratamiento elevada, que
comprende una torreta giratoria alrededor de un eje geo-
métrico bhorizontal, un par de miembros de soporte de ele-
mentos de agarre uontados a pivotamiento sobre dicha to-
rreta para movimiento de pivotamiento en un plano general
mente paralelo a dicho eje geométrico, una cabeza de aga-
rre montada en el extremo de cada miembro de soporte pa-
ra rotacibén alrededor de un eje geométrico paralelo a di
cho eje geométrico horizontal, estando la cabeza en cada
brazo dispuesta frente a una cabeza de agarre en el otro
brazo, primeros medios de accionamiento para hacer osci-
lar dichos brazos uno hacia otro en una primera posicidn
angular de dicha torreta durante su rotacidn para hacer
que dichas cabezas de agarre se cierren sobre y agarren
una fruta situada en el transportador, segundos medios de
accionamiento para hacer oscilar dichos brazos de modo
que se alejen entre si para separar dichas cabezas de aga~
rre en una segunda posicidn angular de dicha torreta y
terceros medios de accionamiento para hacer girar cada ca
beza de agarre alrededor de dicho eje geométrico paralelo
a través de una distancia angular predeterminada durante
el movimiento de dicha torreta entre dichas posiciones an
gulares primera y segunda.

2.- El aparato de la reivindicacidn 1, en el
que dichos primeros medios de accionamiento comprenden un
resorte conectado entre dichos brézos.

3.~ El aparato de la reivindicacidn 1, en el
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que dichos segundos medios de accionamiento comprenden
una barra articulada conectada entre dichos brazos, un
seguidor de leva conectado a uno de dichos brazos y una
pista de leva fija junto a la trayectoria de movimiento
de dicho seguidor y dispuesta para contacto con éste.

4.~ El aparato de la reivindicacidn 1, en el
gque dichos terceros medios de accionamiento comprenden una
palanca conectada a cada cabeza de agarre, un seguidor de
leva en dicha palanca, una leva montada en posicion fija
junto a la trayectoria de movimiento de dicho seguidor y
dispuesta para contacto con éste cuando dicha torreta se
mueve entre dichas posiciones angulares primera y segun-
da, y un resorte conectado operativamente a dicho segui-
dor para empujarlo a contacto con dicha leva.

5.~ Un aparato para transferir fruta de un
transportador a una miquina de tratamiento de fruta, que
comprende un miembro de montaje giratorio alrededor de un
eje geométrico horizontal y que tiene una pluralidad de
pestafias (ue se extienden radialmente, medios para hacer
girar dicho miembro de montaje, un par de miembros de so
porte de elementos de agarre montados a pivotamiento sobre
cada pestafa, incluyendo cada miembro de soporte un par
de brazos pivotados en la nestafia asociada, un miembro de
montaje de cabezas de agarre pivotado al extremo de cada
uno de dichos brazos para formar un sistema articulado de
paralelogramo, un &rbol apoyado en cada miembro de monta-
je, una cabeza de agarre asegurada a cada arbol, estando
la cabeza de agarre montada en un miembro de soporte en
alineacibn con y enfrente de la cabeza de agarre del otro

miembro de soporte del par de miembros de soporie montados
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sobre una pestafia particular, una palanca asegurada a

cada &rbol, un seguidor de leva montado sobre cada palan
ca, una leva fija junto a la trayectoria de movimiento
de dicho seguidor, un resorte conectado entre cada miem-
bro de montaje y la palanca asociada y dispuesto para ha
cer pivotar dicha palanca en una direccidn para empujar
dicho seguidor de leva contra dicha leva, miembros de to
pe de aplicacidén mutua en dicha palanca y en dicho miem-
bro de montaje para limitar el movimiento de pivotamiento
de dicha palanca bajo el empuje de dicho resorte, medios
conectados operativamente a un brazo de cada par de bra-
zos para hacer que dichos sistemas articulados de parale-
logramo se muevan uno hacia otro o se alejen entre si, me
dios de resorte conectados entre dichos sistemas articula
dos de paralelogramo para mover dichos sistemas articula-
dos uno hacia otro en una primera posicidén angular de di-
cho miembro de montaje giratorio, para hacer que las ca-
bezas de agarre asociadas se cierren sobre y agarren una
fruta situada en el transportador y medios de leva para
mover dichos sistemas articulados alejando unos de otros
en una segunda posicidn angular de dicho miembro de mon-
taje para soltar la fruta, estando dispuesta dicha leva
fija para mantener la cabeza de agarre asociada en una
primera posicidn de rotacidén, cuando dicho miembro de mon
taje estd en dicha primera posicidn angular, y para per-
mitir que dicho resorte mueva dicha cabeza de agarre hacia
una segunda posicidn de rotacidén, cuando dicho miembro de
montaje estd en dicha segunda posicidén angular.

6.~ Un aparato para transferir fruta de un

transportador a una whquina de tratamiento elevada, que
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comprende un miembro de montaje giratorio alrededor de

un eje horizontal y que tiene una pluralidad de pestafias
radialmente salientes, un par de brazos de soporte de ele
mentos de agarre montados pivotadamente sobre cada pesta
fta, una cabeza de agarre de fruta montada en el extremo
exterior de cada brazo, una barra articulada conectada
entre dichos brazos de modo que dichos brazos estén dis-
puestos para moverse simult&neamente uno hacia otro o pa
ra alejarse uno de otro cuando es hecho pivotar uno de di
chos brazos, un seguidor de leva en uno de dichos brazos
y una leva fija montada junto a dicho miembro de montaje
y que tiene una superficie de leva en contacto con dicho
seguidor de leva para controlar el movimiento de pivota-
miento de dichos brazos durante la rotacidn de dicho miem
bro de montaje.

7.- Un aparato para transferir fruta de un
transportador a una mdquina de tratamiento elevada, que
comprende una torreta giratoria alrededor de un eje geo-
métrico horizontal, un par de brazos de soporte de elemen
tos de agarre montados pivotadamente sobre dicha torreta
para movimiento en un plano generalmente paralelo a dicho
eje geométrico, un Arbol horizontal apoyado para rotacibén
en el extremo de cada brazo, una cabeza de agarre asegura
da a dicho &rbol, medios para hacer oscilar dichos bra-
zos uno hacia otro en una primera posicidén angular de di
cha torreta durante su rotacidn para hacer que dichas ca
bezas de agarre se clerren y agarren una fruta, medios pa
ra hacer oscilar dichos brazos de modo que se alejen uno
de otro para separar dichas cabezas de agarre en una se-—

gunda posicidn angular de dicha torreta, una palanca conec
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tada a cada uno de dichos Arboles, un seguidor de leva
asegurado a cada palanca, una leva montada en posicidn
fija junto a cada seguidor de leva y que tiene una pista
de leva cerrada dispuesta para contacto con el seguidor
adyacente durante la rotacidn de dicha torreta, estando
dichas pistas construidas para hacer que dichas cabezas
de agarre giren a través de un incremento‘angular prede-~
terminado durante el movimiento de dicha torreta entre
dichas posicliones angulares primera y segunda.

8.~ Un aparato para transferir fruta de un
transportador a una mlquina de tratamiento elevada, que
comprende un miembro de montaje giratorio alrededor de un
eje geométrico horizontal y que tiene una pluralidad de
pestafias radialmente salientes, un par de brazos de sopor
te de elementos de agarre montados pivotadamente sobre ca
da pestana para movimiento de acercamiento y alejamiento
mutuos, una cabeza de agarre de fruta en cada brazo en
relacidn opuesta a una cabeza en el brazo asociado, un
resorte conectado entre dichos brazos para hacer oscilar
dichos brazos uno hacia otro para llevar dichas cabezas
de agarre a contacto con una fruta situada en el transpor
tador, una barra articulada que conecta entre si dichos
brazos de modo que dichos brazos oscilen simulténeamente
acerclndose o alejindose entre si, un seguidor de leva

en uno de dichos brazos, una leva estacionaria montada

junto a la trayectoria de movimiento de dicho seguidor

para contacto con &l para hacer oscilar dichos brazos de
modo que se alejen entre si durante una parte del movi-
miento de rotacidén de dicho miembro de montaje, siendo

dicho seguidor movible para separarse de dicha leva du-
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rante otra parte de dicha rotacidn para permitir que di-
cho resorte haga oscilar dichos brazos uno hacia otro pa
ra que agarren upa fruta situada en el transportador.

9.- Unp aparato para transferir fruta de un
transportador a una mdquina de tratamiento elevada, que
comprende un miembro de montaje giratorio alrededor de un
eje geométrico horizontal y que tiene una pluralidad de
pestaiias radialmente salientes, un par de miembros de so-
porte de elementos de agarre montados pivotadamente sobre
cada pestafia, una cabeza de agarre de fruta montada sobre
cada miembro de cada par en relacidén opuesta a una cabeza
de agarre en el otro miembro del par, medios para hacer
girar dicho miembro de montaje, medios de leva estaciona-
rios montados junto a la trayectoria de movimiento de di-
cho miembro de soporte deelementos de agarre y medios de
seguidor de leva conectados operativamente a dichos miem-
bros de soporte de elementos de agarre y dispuestos en con
tacto con dicha leva para ser movidos por ella para contro
lar el movimiento de dichos miembros de soporte de elenen-
tos de agarre en mutua relacidn.

10.- Un aparato para transferir fruta de un

transportador a una miguina de tratamiento elevada.

Tal y como se ha descrito en la Memoria que an-
tecede, representado en los dibujos que se acompaiian y pa-

ra los fines que se han especificado.
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