“a

v R
1\&0 "o
.

P - 31.650

Sizen

MEMORIA DESCRIPTIVA e
que se presenta para unir a la solicitud FURY
de SN

4 o°

PATENTE DE INTRODUCCION .

LI L3

formulada el 29 de Abril de 1966, con el N2 326;&@0:
en -
ESPANK
por DIEZ afios:

a: nombre de F.M.C. CORPORATION; entidad norteamericana,
establecida en 1105 Coleman Avenue, San José, California,
Estados Unidos de América, por:
"UN APARATO CALIBRADOR PARA OBJETOS, COMO FRUTAS, SUSCEPTI~

BLESS DE RODAR".

El calibrador de la invencién es un dispositive para
clasificar naranjas o cualquier otro objeto aproximadamen-
te esférico en diversos tamailos de acuerdo con su dimen-
sién global méxima. La clasificacién se realiza dejando
caer la fruta entre un transportador de correa que. se des-
plaza en direccidn horizontal y que estd inclinado en apro:
ximadamente 252 respecto a una direccién horizontal perpen-
dicular a la de movimiento. Por encima de la correa hay un

rodillo de por ejemplo 75 mm. de diémetro, ajustable verti-

-1 -



10

15

20

25

30

calmente que permite que diversos tamanos de fruta caigan
entre el rodillo y la correa., El rodillo se mueve de mane-
ra que su contacto con la fruta tienda a hacer rodar 1a‘
fruta subiendo por la incllnacion de 25¢ del transportas=.
dor de correa. Cada transpoertador de correa puede estax'pro-
vistw de uno o més rodillos calibradores, cada uno dé'@és
cuales puede ajustarse verticalmente de manera que exc}uya
tamafios progresivamente mayores a medida que la fruta se
desplaza a lo largo del transportador de correa Cada;trans-

portador de correa, con uno o més rodillos calibradqggsz se
denomina “pista". Los calibradores pueden tener de 2°q\;0
pistas dependiendo de la cantidad de fruta que ha de haéer-
Se pasar er un periodo de tiempo dado.

El nfimero de rodillos calibradores en un transportador
de correa, se denomina nimero de puntos de seleccién. Por
ejemplo, si hay cuatro rodillos calibradores hay cuatre
puntos en que el fruto calibrado para ajustar entre el ro-~
dillo y la correa puede caer Yy Por supuesto, un quinto fru-
te de mayor tamaifio seguiré hasta el extremo del transforta-
dor de correa para formar una categoria separada. Por tanto,
la miquina podrfa ser una combinacibn de dos pistas con dos
puntos de selecci§n 0 cualquier combinacién de pistas y pun-
tos de seleccibén hasta diez pistas Yy siete puntos de selec-
cidn, que es el tamafio méximo que ha sido comstruido. No hay
razdn por la cual no pudiera existir en una sola maquina un
m&yor nfimero de pistas y un mayor nmero de puntos de selec—
¢ifn si hubiera necesidad de tamafios adicionales y con tal

de que la cantidad de fruta que ha de ser tratada por la na-

quina fuese tal que hiciese necesarias las ristas adiciona-
leSo
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E1l bastidor de soporte del elgéificador consiste
en dos hierros U de 216 mm. montados paralelos entre si. ILa
longitud de las U viene determinada por el nﬁmero:geupun—
tos de seleccibn requeridos. La distancia entre léa'ﬁ vie-~
ne determinada por el nfmero de pistas que ha de ééé?r la
mAquina. La parte de entrada de este clasificador:§oﬁpren-
de el nfmero de pistas que ha de tener la méquina’ eon po-
leas adecuadas tensoras del transportador de corPess.’ Para
cada una de las pistas se prevé una via de correé.ir,i‘un ro-
dillo ajustable dispuesto encima de la via para'ééﬁq una
de las pistas. La extremidad de entrade de la méquina tie-
ne normalmente rodillos calibradores de 120 cm. © léO cm.
de largo que le dan tiempo a la fruta para estabilizarse
N adguirir una rotacibén adecuada para una calibracibn exac—~
ta antes de que caigan y pasen. Los Altimos 75 cm. de estos
primeros rodillos, solamente, constituyen la longitud usa-
da para el calibrado y los primeros 45 o 105 cm. estén des-
tinados a la estabilizacibn y para que la fruta adquiera
la velocidad de rotacibébn adecuada. En el extremo de entra-
da hay también un vertedero de admisién hecho de aluminio
moldeado. E1l vertedero de admisibén estd moldeado con dos
pistas por seccibn de modo que puedan empernarse juntas pa-
ra formar una admisién con el n@mero apropiado de pistas
para que se ajuste a la méquina que se estd fabricando. Es-
te médulo de admisibn se monta en el extremo del bastidor
de U de 216 mm: Inmediatamente junto al médulo de admisibn
hay un segundo médulo de calibrado.

E1l segundo médulo de calibrado est4 construfdo en
la misma plantilla de soldadura que el primero, pero los to-

pes se han movido para hacer que los rodillos tengan salo 75
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de largo. Este mbdulo contiene también las necesarias vias;
de correa (para componer el necesario numero de pistas) ¥
los rodilles calibradores necesarios encima de las pistas.
de correa. Este segundo mbdulo, naturalmente, exclulré el

o &0

segundo tamafio més pequefio de fruta que se desee. .

. ®

.

Se disponen mddules de calibracidén adicionales con, "fo-
dilles calibradores de 75 cme.de largo y se montan en el bas"
tidor para que realicen tantas operaciones de calibrado adi-
clonaIes como sean necesarias para la aplicacién de 1?'mé-
quina. El @iltimo mbdulo calibrador, con el nfimero apr?pi%go
de pistas, contiene también tambores o poleas de acciokaé
miento para los transportadores de correa y un conjunto de
impulsién montado encima del mbdulo. Todos los transportado-
res de correa son accionados por un &rbol de impulsidn comin
por un namere apropiade de poleas de accionamiento montadas
en el grbol. Por medio de una caja de engranajes en ﬁngulo
recto el mismo metor opera las poleas de cada uno de los mb-
dulosy

Este tipo de construccién tiene dos ventajas principa-
les porgue:
le~ Todos los componentes de cualquiera de los médulos son
virtualmente idénticos de manera que resulta factible el al-
macenamiento de las piezase
2= Como todos los mbédulos se construyen sobre las mismas
Plantillas de soldadura y los componentes se fabrican sobre
las mismas plantillas de mecanizacidn, las piezas son idénti-
¢as y resulta posible una exactitud extrema en el calibr;do.

Todos los rodilles de cualquier médulo dado se ajustan
verticalmente mediante cuatro husillos. Los husillos suben y

bajan el bastidor que lleva los rodillos, y los husillos es-
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tan conectados entre si por pifiones de cadena y por una
c;dena de accionamiento imperativo de mode que se tenga la
seguridad de que todos los rodillos se mueven al mism@ 5
tiempo y en la misma distancia cuando se gira la manlvela
para ajustar el tamafio de la fruta. Quizés sera Util des-

eribir la aceibédn de una naranja a medida que se mueve pgr

.
* 0

el calibrador. '
El fruto es entregado normalmente al calibrador .a.tra-
vés de un dispositivo extendedor de rodillos que proﬁg?éio-
na un paso uniforme de la fruta. Cuando una naranja g@b@a.
por el vertedero de aluminio, la configuracibn del vertede-
To es tal que dirige a la naranja a la zona de calibrad& en-
tre el rodillo y la correa calibradora. Ia naranja que esta
en la correa harﬁ normalmente contacte primerec con un rodi-
1llo de‘entrada de forma cﬁnica que hace que la naranja suba
por la correa y se aplique a la superficie exterior del ro-
dillo de 76 mm. En cifras redondas, la velocidad de la co-
rrea es de 60 me. por minutec y la velocidad periférica del
rodillo es de %0 m. por minuto, velocidades que son ajus-
tables para acomodarse a diversos tipos de fruta. La dife-
rencia de velocidad de la correa y del rodillo calibrador
hace que la fruta gire sobre si misma a medida que avanza
por la méquina, La correa la arrastra horizontalmente y, a
medida que la fruta gira sobre si misma, su diémetre mayor,
en virtud de la distribucién del peso en la naranja, hace
contacto en un punto, tebricamente, con la correa Yy €l ro-
dilloe. 8i la fruta, a través de su diémetro mayor, es mas
grande que el espacio que hay entre el rodillo calibrador
Yy la correa, la fruta no caeri pasando entre ellos. Por con-

siguiente, la fruta seguiré a este rodillo que es paralelo
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a la correa, hasta el final del primer médulo. Es importan-

te que la fruta no sea perturbada en su accibn de giro ¥y,
por tanto, al final del primer rodillo, el soporte para el
rodillo esté configurado para que case con el diéme?bpkex—
terior del rodillo. E1l soporte para el rodillo, que eg es-
tacionario, se hace deliberadamente tan estrecho co@p‘?s
posible. Unos 16 mm. es la dimensién usada en la cai%?ra—
dora, distancia a través de la cual debe saltar la fruta

+
Sed oo

sin perder su accibén de giro. La experiencia sobre el.par-
ticular ha mostrado que la fruta realiza efectivaméﬁﬁg'es—
ta transicién sin que se perturbe la accién calibr%dbég.

La fruta tiene que recorrer unos 75 mm. hasta el sié&iente
dispositivo estacionario de montaje, constiruido lo mismo que
el primero y que retiene el segundo rodillo calibrador.

El espacio entre los dos miembros estacionarios esti ocupado
por el rodillo calibrador corto que gira lo mismo que los
otros y que mantiene el giro de la fruta. Lste rodillo cor-
to, el soporte pargél segundo rodillo, el segundo rodillo

y el soporte para el extremo alejado del segundo rodillo son
todos ellos parte de un mbédulo que en este caso podrla estar
unos 6 mm. mAs elevado por encima de la correa que el primer
rodillo calibrador. Si el fruto fuera de tal didmetro que
pudiera caer y pasar en este lugar, lo harla. Si el fruto
fuera todavia mayor que el espacio libre en el segundo mbdu-
lo, continuarfa al tercero o al cuarto o al quinto y pasaria
siempre que su mayor didmetro resultara menor que el espacio
entre el rodillo calibrador y la correa transportadora. Si
ocurriera que el fruto fuera de tal tamafio que no cayera

entre ninguno de los rodillos y la correa, entonces lle-

garia al final. Este fruto se denominaria "sobretamafio" ya
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que seria mis grande que la maxima abertura.

En los dibujos adjuntos:

Ia figura 1 es una vista longitudinal, en seccng.
vertical, de un mddulo. ’ :f

La figura 2 es una vista transversal de un conjuﬁfé
de cuatro pistas, de acuerdo con la presente invenci§5%~‘

La figura 3 es una vista en planta de un conjuntd.de

8 pistas, de acuerdo con la presente invencidn. "’:*

La figura 4 es un alzade de un conjunto anflogo hé,la
figura 3. | Lo

La composicifén de un médulo puede apreciarse enﬁhaiﬁp
gura l. Este mbdulo puede presentar un nlmero cualquiera
de pistas (dentro de las limitaciones précticas antes in-
dicadas) y, por montaje sucesivo de‘unidades como la repre-
sentada, se obtienen conjuntos tales como se representan
en lasg figuras 3 y 4.

Las correas transportadoras-calibradoras 1 van monta-
das sobre poleas revestidas, sensiblemente abombadas para
evitar dificultades en la conduccifn de las correas?

Cada unidad modular, tal como la representada en la
figura 1, inéorpora, por cada correa transportadora, un ro-
dille: 2, montado para girar, en la forma y con el objete
que ya se ha descrito antes%

En la figura 2 se muestra, mediante flechas, el sen-
tido de giro de los rodillos 2 Yy de sus medios de acciona-
miento.

Los perfiles 3 soportan los elementos de apoyo d2 los
rodillos 2, y el bastidor, que en cada unidad médular forman
los correspondientes perfiles 3y puede ascender y descender,

mandado por el giro de los husillos 4, los extremos superio=
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res de los cuales sobresalen en 5, para poder recibir una

manivela de accionamiento 9
. Un sistema de cadenas de transmisién 6 permite cgeyn;-
car el movimiento de giro a diferentes &rboles. )

Un &rbol 7 se extiende longitudinalmente sobre 1a mé—
quina, ¥ esté constituido por secciones que se empalman me-
diante acoplamientos elésticos. Este &rbol 7 recibe el mo-
vimiento del motor 17 de la manera que sSe€ indica més adé-

..u -

lantes T

Un conjunto 8 de soporte, articulado, lleva una‘}é;%e
montada sobre el érbol 7, de manera que puede girar eh‘ei
mismo, estando por su parte inferior montade de manera tam-
bién giratoria en un arbol intermedio que forma parte del
conjunto estructural 3, en el que puede girar. El conjunte
8 hace posible la transmisién de movimiento, mediante ca-
denas 6, entre lps érboles paralelos cuya distancia no-pér-
manece constante's

El citado arbol intermedio comunica su giro, también
mediante cadenas 6, a arboles pr§ximos a los respectivos
rodillos 2, a los que se vinculan mecénicamente mediahte: en-
granajes 11, de los cuales las ruedas dentadas solidarias
del eje de 2 tienen di§metra>exterior analogo al de su ro-
dillo correspondientes

Con la disposicidn indicada es posible mantener perma-
nentemente el giro de los fodillos 2 (mientras gire el érbol
7) para cualgquier disposiciﬁn en altura de tales rodilloes,
cuya disposiciQn en altura es mandada por la disposiciédn del
conjunto 3, por intermedio de los soportes extremos 10, que
solidarizan el eje de giro de cada rodille 2 y sus corres-

pondientes &rboles intermedios contiguos con aquella estruc-
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tura de soporte 5
Cada husillo vertical 4 lleva solidaria una rueda 20

con diente de cadena, y existe una cadena que engrana.c?n
las 4 ruedas 20 de los husillos de una unidad, para qué.:
sea posible el accionamiento simulténeo mediante una 361a
manivela 9 para el ascenso y descenso del bastidor 3§*qﬁb
lleva montadas cuatro tuercas correspondientes autealinea-
bles, RPN

A un extremo del eje de cada rodillo 2 esté dis@?@?to
un rodillo més corto 12, destinado a cubrir el intenf?l@
entre dos soportes 10 prﬁximos de dos unidades modula;gg,
contiguasy ‘

En las figuras 3 y 4 se representan por 13 y 14 los
rodillos de soporte de transportador en‘el extremo de en-
trada de frutos, siendo los rodillos 13 los de extremo y
estando destinados los rodillos 14 a deformar las cintas.
transportadofas para que rodeen a los 13 en una superficie.
méxima, y para tensar las repetidas cintas transportade-
ras. Los contrapesos 15 sirven para mantener la adecuada
tensifn.

En el extremo opuesto, o extremo de salida, estén mon-—
tados los tambores 163 |

Un motor eléctrico Y7, montado sobre el conjunte en
la zona de salida, estd acoplado a un eje intermedic 18 me-
diante correas, y el eje 18 transmite a su vez el movimien-
Yo a una caja de engranajes 19 para acoplamiento de giro a

902, desde la cual se transmite el giro al &rbol 7 y a los

tambores motores de las cintas 1.
El conjunto estructural descansa sabre los apoyos ver-

ticales 21.

-9 -
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La llegada de frutos se puéde realizar por rampas

o conductos apropiados 22.
Bajo las ramp2s, de entrega, de las cintas l estén
dispuestos medios colectores, tales como rampas, c;nt&s trans-

portadoras de desplazamiento transversal con relaolén.a las

. ¢

1, etc. oo vt

Bn la figura 2 se representa por A una fféfa de
tamafio adecuado para pasar entre 1 y 2. B es una fruba de
un temafio lfmite. ¥ C son frutos de tamafio superioi&éi que
puede pasar entre 1 y 2 en el correspondiente pues@?‘@e se-

° -

leccién. .~ .

Los puntos de invencién propia, no nueva, pero no
establecida, practicada ni divulgada en Zspalia, que se pre-
sentan para que sean objeto de esta Patente de Introduccibn,
por DIEZ afios, son los siguientes:

1;- Un aparato calibrador para objetos, como fru-
tas, susceptibles de rodar, que tiene, en combinacién, un bas
tidor constitufdo por perfiles de hierro; una correa transpor
tadora montada en dicho bastidor, estando esta correa in-
clinada en unos 252 con respecto a su recorrido horizon-
tal; un rodillo situado encima de la correa, paralelo a ella,

ajustable verticalmente con respecto a la correa, de ma-

.nera que entre el rodillo y la correa quede un espacio li-

bre que corresponde en esencia al tamafio de la fruta u otro
objeto gque ha de excluirse por clasificacibn; siendo dicho

rodilb giratorio a una velocidad periférica diferente de

-10-
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e
1a velocidad de traslacibn de la correa de modo
tos, gracias a esta diferencia de velocidad, sean puestos
en giro sobre si mismos; siguiendo por la correa transgyrt

tadora los objetos que no han sido excluidos en esta clasi=~

-

e

ficacibn. L

29, =-- Un aparato sesﬁn el punto 1, caracterizado pbré
que sobre el transportador de correa estén dispuestos eéﬁsu-
cesifn varios rodillos calibradores, cada uno de los cuales
va excluyendo por clasificacibén objetos de tamafio suce%fiﬁ-
mente mayor. {Lyi

32, - Un aparato segfin los puntos 1 y/o 2, caractbr§?a-
do porque estén dispuestos en §1 varios transportadores de
correa‘péralelos, cada uno de ellos con uno o mis rodillos
calibradores.'

40, - Un aparato segﬁn‘los puntos anteriores, caracte-
rizado porque el primer rodillo calibrador de cada pista o
correa calibradora tiene mayor longitud que los otros, cons-
tituyendo la filtima mitad, aproximadamente, de la longitud
del rodillo, la seccidn del mismo utilizada para el cali-
brade: y constituyendo la primera mitad o menos de la longi-
tud del rodille: la seccidn del mismo destinada a estabili-
zar la fruta y hacer que ésta adquiera la velocidad de ro-
tacién adecuaday |

524 - Un aparato segfin los puntos anteriores, caracte-
rizado porque, en un aparato de una sola pista, cada rodille
calibrador est8 montado sobre un bastidor que permite su re~

gulaci§n en altura con respecto a la correa transportadora

situada debajo de él, constituyendo este bastidor con su ro-

dillo un médulo de calibradas

62, -~ Un aparato segfin los puntos 1 a 5y caracterizado

- 11 -
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porque, en una maquina de varias pistas o correas transpor-
tadoras, todos los rodillos calibradores paralelos de la

méquina van montados en un bastidor y constituyen tamb%ﬁn&

¢

un mpdulo de calibrado.

&

-« ¢+

72, - Un aparato segfin los puntos 5 y 6, caractergfa;
do porque el mbdulo de calibrado es ajustable en alturézw‘
con respecto a sus correas transportadoras subordinadaéiﬁe-
diante cuatro husillos dispuestos en las esquinas del‘b%%i
tidor y conectados entre si por pifiones de cadena y pd%:ﬂf
una cadena de accionamiento imperativao, pudienda;haceﬁgé%;
girar con una manivela uno cualquiera de los husillos Eag;
por la transmisién de cadena que los reune, Se mueven to-
dos al mismo tiempw y en la misma distancia para ajustar
el tamaifio de calibrado de la fruta.

82, - Un aparato segfin los puntos anteriores, caracte-
rizado porque: cada méquina tiene un médulo de admisi§n; que
recibe la fruta u otro objeto desde un extendedor de rodi-
llos en flujo uniforme Y encamina a la fruta sobre las co-
rreas de transporte y uno o més mbédulos de calibrado, el
Gltime de les cuales constituye también el médulo de salida
de la mAquina. ‘

99, - Un aparato segin los puntos anteriores, caracte-
rizado porque las correas transportadoras, en un extrem
de: la mgquina, tienen poleas tensoras para ajustar la ten-

sifn de las correas.

102¢ - Un aparato segfin los puntos anteriores, caracteri-

zade porque en uno de los extremos de la méquina va montade

un motor de impulsién que mueve a un érbol de accionamiento
comln para todos los érganos méviles de la mAquina.
1le,

e = Un aparato segfin el punto 10, caracterizado por-

- 12 -
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que las poleas de cada uno de los mfdulos son accionadas
desde cajas de engranaje en éngulo recto, siendo estos en-
granajes movidos por el &rbol de impulsidn comiine .
1ge, - Un aparato. segin los puntos anteriores, caracr
terizado porque la extremidad anterior de cada rodlllo ‘Ca-
librador en el sentido de entrada de la fruta u otro,abae-
t® a clasificar, esté& constituida por un rodillo de forma
cﬁnica que hace que la fruta o similar suba por la corred
y se aplique a la superficie exterior del rodillo calﬁpééu
dors ".,.‘,:Q“’_.
132, - Un método para calibrar objetos, como fruﬁagej
susceptibles de rodar, caracterizado por entregar los obje-
tos a clasificar a la zona de calibrado constituida por uneo
o mﬁs conjuntos de rodillo y correa calibradora, siendo el
rodillo paralelo a la correa y estando situado encima de
ella a una distancia variable que establece la dimensibn de
calibrado y estando la correa dispuesta en un §ngulo de unos
252 con respecto a su direccibdn horizontal de traslaciédnm,
comunicar a los objetos a clasificar un movimiento ascen-
sional por la correa y, al mismo tiempo, un movimiento de
giro sobre sf mismos con el fin de que lés objetos cuyo ta~
mafio méximo es menor que la distancia de calibrado pasen en-
tre el rodille calibrador y la correa y los objetos de mayor
distancia que la de calibrado sigan por la correa, sometién-
dose repetidamente a esta operaciém de calibrado con una dis-
tancia de calibrado cada vez mayor, hasta que los obj§tos de
mayor tamafio salen por la correa en el otro extremo de la mhe

quina y los objetos de cada punto: de calibrado son evacuados

ordenadamente y con independencia entre los diverses gruposy

-13 -
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14e, - Un métode segﬁn el punto 13, caractermaa&:por-

que el movimiento de giro se les comunica a los objetos a

clasificar porque la velocidad de traslacifn de la correa

¥y la velocidad perlférica del rodillo subordinado a ella ]
estén en una relacifn aproximada de 2 a 1, siendo esta re—
lacién ajustable, ‘fi

152, = Un método segﬁn los puntos 13 y 14, caracteri-
zado porque la distamcia entre dos mdédules se mantlene.lo
més pequeiia posible para que la fruta no pierda su acciﬁﬁ
de giros ) %;:}

162, - Un aparato seglin los puntos 1 a 12, carac%éf;—
zado. porque debajo de la méquina hay otros transporﬁa&ﬁ;és
para retirar la fruta u otro objete clasificado, por gruéos
Y con independencia entre los diversos gruposs

172¢ - Un aparato calibrador para objetos, como frutas,
susceptiblies de rodar.

Tal y como se ha descrito en la Memoria que antecede,
representado en los dibujos que se acompafian y con los fi-
nes que se han especificadod

Esta Memoria consta de catorce hojas escritas a mgquina

Por una sola caral

- 14 -



-

FTEHINA P TVOSF

N

ST TRSSSS
N
N
§
JEH -
1-
.

75 AR
%

LD

S e ——==?
-
e

— P, PR ——— e

-
N1y

-0k

. ol

Y
j
o

[
|

5

il

-

0eG9 I o

AT/T MOEe SA3aioD DNE




FTEVIIVA ¥ 74287

A& P9

b1

[ndarl !
0

4
.~
. A)
JN\- /)
_rl_
L

0C 9 IT -4

AT AT SWOIE L0 LoD DLW




2S1

FIGEIEA P THOSF.

I
M

||

1 aamyillls

=
]
= St —1 I[ II I
-l _
1 11 I 11 I1 11
3

v':o
<2
Q
<

=

<

v N

P
A1/117 brkreonioo: o




FTGVIN HTPOSF

T~

__ ukuﬂ@d S .\\

A\ ! — ,
\.r/ .r\\\ \ “ “ _Ih
N Ry
Pl S g gy ll.!llm. =1

? [cofio

069 I8d

TV G858




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



