331271

MEMORIA DESCRIPITIVA

que se acompafia & una solicitud de patente de invencién

por veinte aflos, para Espafia y sus Poseaiones, por

MAQUINA CLASIFICADORA DE OBJETOS OVOIDES POR SUS PESOS.

Solicitante : MOBA A.G.

Nacionalidad: Sufza

Residencia : Basilea (Sufza)
Domicilio : Aeschengraben 9.
Inventor ¢ Jacob Hendrikus MOSTERD.

Prioridades ¢ Solicitud patents holandesa 65.12101
de 16.901965.

Solicitud de patente holandesa 65.12102
de 16.9019650




MEMORIA DESCRIPTIVA

Ia presente invencidn se refiers a una méquina parsg
clasificar objetos en cuanto a su peso, mde especificamente
concebida, aunque no exclusivamente, para la clasificacién
de huevos. Los objetos se colocan dentro del un mecanismo
de pesada y se descargan con arreglo a sus pesos, al exte-
rior, por los diferentes puntos de descarga que tiene la
méquina.

Una finalidad de la invencidén consiste en proporcij-

nar una mdquina de este tipo, que trabaje a gran velocided

y en la que los objetos, cuando se descargan, caen a peque
fla digtancia. ,

De acuado con ello, la invencidén proporciongim me cal-
nismo provisto, a su vez, de otros 4rganos de pesada, que

se¢ desplagZen s lo largo de un carril fijo y sobre cuya lon

gitud se provéen unas gufas que cooperen con los Srganos de
pesada y que conarreglo al peso de cada objeto que ha de

ser clasificedo y transportado por las citadas gufas, ale-

canzan 4stas una posicidén dentro de determinada zona de po
siciones. Dichas gufas se inclinan hacia abajo hasta que
los objetos que hay en los érganos de pesada se hallen muy]
préximos y por encima de una posicién de descarga.
Debido 2 que los érganos de pesada disponen de yn
'tiampo considerable para ajustarse y a que este perilodo es
précticamente independisnte de la velocidad de funcionamiep-
to ## la méquina. resulta posible alcanzar velocidades de |
trabajo muy considerables con la invencién, en combinacién
con una clasificacidén de peso minuciosa. Ademds, la confi-
guracidn en declive, de las gufas, permite limitar la alt
ra de la cafda, con lo que también resulte que esta altursg

no limita el funcionamiento de la méquina.
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Cuando se aplica la invencidén con velocidadéﬁade

trabajo muy considerables, resulta importante que los ob-

Jjetos estén efizacmente sujetos, pero, por otra parte, taﬂ

bién es de imppritancia que el mecanismo de sujeccién no

golpée a otro objeto descargado enteriormente. Con objeto
de alcanzar estos asfctos de conformidad con la invencidn,
se dispone tambidn que el mecanismo de peaada tenga en su
lateral inferior un asidor de cada objeto yb asimismo, un
mecanismo & pivote para el elemento, cooperando con la gu
cuyo mecanismo coopera de forms tal con el asidor que con
desplazamiento desde la posicidn cerrada a la de ablerta

del agaerrador, dicho elemento es pivotado fuera de la gufs

moviéndose repetidamente hacia arriba al no tener en 41 y#

8l peso del objeto alojado.

Otro perfeccionamiento resulta posible mediante un

muelle gue en la posiciépy inferior del mecanismo de pesadL

influye en éste para que se desplace mcia arriba. Con ob-
jeto de que la carga sea alimentada automdticemente par--
tiendo de un nimero de estaciones de alimentacidn a los di
positivos de pesada, cuando mantienen positivamente los
objetos segin una versién preferente de la invencién, se

proporciona, con una mdquina dotada de un nimero de eetacl

nes de alimentacidén yuxtapuestas pudiendo todas ellas ali.
mentar wn obje¥o simulténeamente, una correa o cadena con
elementos de retencidn para los objetos, que se monta de

manera mévil a lo largo de las estaciones de alimentacién
y la cual se desplaza tambidy; a lo largo de un rafl de

érganos de pesada, de manera mévil, uno tras otro, estandp
provistos tales elementos de retencién, cada uno, de un
agarrador basculante mientras que a lo largo de la correJ
o cadena se han dispuesto elementoe de control no méviles
que cooperan con los elementos de retencién para le aper-

tura o cierre del agarrador origineando movimiento basculan
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! que es posible realizar este traspaso de manera favorable

. libre de golpes, dentro de los agarradores de los elementq

Mediante §sto es posible cambiar lam orientacionc.

de los objetos alimentados en una direccidén determinada tJ—

niéndolos en el agarrador, en la orientacién modificada,
en la que el agarrador puede cooperar con un asidor de un

mecenismo de pesada pira su fesidn, al mismo, del objeto.

Especialmente cuando se trata del manejo de objetos que ne

cesitan determinada orientacidn tal como huevos, pero tame

bidy cierta clase de frutos, esta versién de la invencidn

es de gran importancia. Ademds, el hecho de gque los objetqd

gsean positivamente sostenidos es muy importante ya que la

calde e incluso la rotuta de un objeto puede determinar una

detencién del trabajo en la méquina.

Los egarradorses de los elementos de retencidén estdn

preferentemente cada uno provisto de un primer brazo lle--

vando por lo menos dos pasadores curvos y de un segundo bra=-

z0 qQue lleva por lo menos uno de los mismos, cuyos brazos
pueden moverse uno hacia otro, y estando posicionados los

pasadores del primer brazo principalmente en posicién hori

zontal en el momento de recibir un objeto. Después de pro=

i

ducirse el movimiento basculante se hallan précticamente %n

posicién vertical, con lo que pueden cooperar con los aga#
rradores del érgano de pesada que también contiene un pri-
mer brazo con por lo menos un par de pasadores curvoe ¥y
otro brazo con uno de éstos.

Con objeto de esegurar un traspaeso fijo de los ob-

jetos desde las estaciones de alimentacién se ha probado

rete ntores, si los agarradores, en el momento de recibir
un objeto, estdn algo inclinados en su movimiento bascular
te, hacia las estaciones de alimentacidén;despuéds de recibi

el objeto, inmediatemente desplézanse hacia atrds debido
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. de los huevos, en las que éstos se colocan sobre rafles

' rodillos estdn girando, los huevos se mueven con sus pun-

| 6rgano dos superficies gufa que convergen en pendiente de&-
| gruesos, de los huevos, se mueven hacia adelante y hacia

' gano de transporte o similar.

{ ponen unos rafles de rodillos por debajo de los rafles an-

lo cual el movimiento de los retenedores se halla adaptado
al de los objetos.

Cuando se aplica la mdquina de la invencidn al mane-
jo de huevos es importante que éstos sean alimentados dem-g
tro de los 8rganos de pesada en una posicién previamente

determinada porque los huevos, que estén orientados con

o

sus puntas hacia abajo, pueden estar almacenados més tiemp
que los que tengan las puntas hacla arriba; es cierto que

8¢ conocen varias mdquinas que realizan esta orientacidn

de rodillos giratorios que en su posicidén central tienen

un didmetro algo menor que hacia fuera; debido a que los

tas hacia adelante. Con las méguinas conocidas, de este tﬁ

po, los huevos se imvierten en caso necesario hasta que to
dos ellos tengan sus puntas en la misma direccidn, al aco-
plarse éstas a una guia.

Para lograr ésto se precisa una estructura relativa

1

mente grande y ancha, por cuys razén los rafles de los ci-

lindros tienen que estar espaciados unos de otros a distan
cla relativamente grande, lo que, en la construccién total

de la mdquina segdb la invencién, serfa menos favorable,

Por ello otra versién del invento proporciona unos rafles

| de rodillos provistos de una poreidn curvada hacia abajo,

¥ el érgano gufa se halla cerca de la misma, teniendo dicho

!

' cendente. Con ello los extremos posteriores, relativamantd

abajo para ser llevados a la misme posicidén sobre el 6r-

De acuerdo con otra variante de la invencién se diq-
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teriores, de rodillos, cuyos otre rodillos tienen en sus
bordes mayor didmetro que en el centro y se desplazan en
direccidn axil con respectc al centro lateral de salida

del mecanismo gufa.

Para mejor comprensién de esta invencién se acompafian
los dibujos adjuntos que muestran un ejemplo no limitativo!
de la misma y en los que: ?

Ia fig. 1 muestra una proyeccién horizontal esquemé=
tica del mecanismo orientador de huevos con sus picos en

una direccidén determinada. ’

La fig. 2 es un detalle del 6rgano orientador de
| huevos con sus picos en direccién predeterminada.

ILa fig. 3 es un alzado lateral de un detalle de la

beig.2 |
| La fig. 4 répresenta una proyeccién horizontal de u%
, detalle de 1la méquina_para traspaso de los huevos desde los
%railes de rodillos a los agarradores de los 6rganos de pe-%
ieada. !
! Le fig. 5 es una seccién transversal por la linea
éV—V de la fig.4. :
: La fig. 6 es una seccidn transversal por la lfnea
' VI-VI de la fig.4.

La fig. 7 es un alzado lateral, aumentado, de wn i

asidor basculante utilizado en la mfquina de la fig.4

Ia fig. 8 es una seccién transversal por la lfnea |
| IX~IX de la fig.S. !

La fige. 10 es el mismo aspecto en seccidn de la fig.

9 tomado en otra posicidn de trabajo. ’
La f£ig. 11 es una seccién transversal por la linea f
i

!XI-XI de la fig.9.
Ta fig. 12 es una proysccién vertical lateral del ér-

‘gano de pesada.
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La fig. 13 es una proyeccién vertical frontal del
brgano de la fig. 12.

Ia f£igs 14 ¢s una proyeccidén horizontal tomando un
detalle en primera posicién, de la méquina.

Ta fig. 15 es el mismo detalle de la f£ig. 14 en otrg
posicidn.

La fig. 16 es una proyeccién horizontal de otro de-
talle, _

Le fige 17 es una proyeccidn vertical lateral del
detalle de la fig. 16. '

La fig. 18 es un detalle de la f£ig. 16 en otra po-
sicién de trabajo.

La fig. 19 muestra una proyecciém horizontal de und
vista inferior en la direccién de las flechas XIX~XIX de
la fig. 12,

Ia fige 20 es una vista relacionada con la de 1la
£ig. 19, en otra posicién de trabajo.

Ia fig. 21 es una proyeccidn esquemdtica vertical
frontal de una posicién de descarga.

Le fige. 22 es una geccién transversal por la lines
XXITI-XXIIT de la fig. 21.

h La'rig. 23 es una proyeccidén vertical posterior pan
cial de la posioidn de descarga de la fig.2.

En la fig. 1, A muestra un juego de railes de ro-
dillos paralelos; B es un érgano de orientacién para los
huevoa; C muestra otros rafles de rodillos; D muestra una
seccién de traspaso desde C a los érganos de pesada yendo
& 1o largo de un rafl E; F es un rafl de alkacenaje 0 ¢o-
rrea para recibidores tales como bandejas para huevos; y

es un nimero de estaciones de descarga. El trabajo del me-

canismo es tal que los huevos son alimentados hacla los rji-

les A de rodillos; en B son orientados y traspadados a lo

' wrzees 3
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rafles ¢ de rodillos, despuds de lo cual se trahsfieren a
los elementos de retencién montados a lo largo del rafl D
y desde esths elementos son traspasados a un rafl E con los

érganos de pesada mientras que en G son descargados en ban

dejas de huevos, alimentados a lo largo de los rafles F.

El mecanismo B, By C se explica mejor en las figu-
rag 2y 3. ’

Sobre los rafles de rodillos 7 que corresponden con
A en la fig. 1, los huevos 1 y 2 son alimentados dentro de
la mdquine; los rodillos estdn en su poreién central con un
didmetro mds pequeilo que el correspondiente a las partes
exteriores y se accionan giratoriamente mediante los rodi-
1los 5 de friccién que corren a lo largo del rail 6; debi-

do a que los rodillos giran los huevos se deslizan con sus

picos hacia adelante con lo que autométicamente adoptan 1a§
posiciones de la fig, I. En el extremo derecho del rafl de|

cilindros donde estd curvado hacia abaljo, se monta un érga

no de gufa 8 que tiene dos superficies laterales 9 y 10 in

clindndose hacia sbajo y una hacia otra, con lo que los bor-

1=)

des anteriores 1l forman una pendiente hacia abajo V tenie
do tramos algo curvados hacia fuera. Debido a que los huevps
estdn posicionados con sus extremos pésteriores gruesos
cerca de la porcidn central de los cilindroa 7, se deslizan
todos con sus extremos gruesos hacia abajo a lo largo del

mecanosmo 8 de gufa y se acoplan con sus picos en lag Su-~

perficies 9 y 10 con lo que estos extremos gruesos de los

- huevos siempre se dirigen hacia abajo.

220

Al mismo tiempo, los huevos se ven algo frenados poé
un elemento 12 de retencién segin la flecha P, girando al-
rededor de un eje 13, y cuyo acclionamiento es sinerénico
con 61 del rafl 7 de cilindros en forma tal que 13 gira al;

rededor de 902 s8i el rail de cilindros se desplaza a lo lare

|
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' picos hacia arriba (ver fig.2).

| beeta que sea pequefia. Bl elemento 12 de detencidn también

‘ nejar son de tamafios distintos.

go sobre la distancia de uno de los rodillos. ILos huevos
estdn orientados con sus picos posteriores hacia abajo ¥y

van sobre otro rafl 14 de rodillos (f£ig.2) que estd algo

=

desplazado con respecto al centro del lateral de salida de
mecanosmo 8 de gufa con lo que el borde de los rodilles 15

del rafl 14 se acop}a a los huevos 1 fuera de sus ejss, de

bido a lo cual todos los huevos estdn orientados mon sus

Sobre el eje 16 que también sirve para sl accionaw-
miento de las ruedas de cadena motoras (no rgfesentadas)
para un némero de rafles 7 de rodillos yuxtapuestos, estén
montados unos elementos 17 de empuje, consistiendo cada unp
de ellos en tres cmceg de Malta que elevan el huevo algo

sobre los rodillos antes de acoplarse al érgano 8 de gufa.

Bl érgano de orientacidn de los huevos segin la fig
2 ¥y 3 necesita poco espacio en la direccién de anchura de

los rafles y también en la de la longitud de éstos, yaque

se puede montar en forme fija, pero cuando los huevos que
se han de manejar son de tamafios muy variados es preferible
disponer de un elemento de detencidén giratorio, segin las

las fogs. 2 ¥ 3. También los elementos de impulso en formas

de cruz de Malta 17 son muy dtiles cuando los huevos a ma=-

En la fige 4 se ve en proyeccidén horizontal un 4érga

1

no para traspaso de los huevos desde los rafles 14 de rodi
1los & los 4rganos de pesada. El extremp de los rafles 14
de rodillos se muestra con 19 y los huevos con 1l; éstos so%
entregados al extremo de los rafles de rodillos dentro de

las copas 21, montadas en una varilla 20 que puede moverse

axilmente y girar sobre su eje, a cuyo fin su lateral dere

cho estd dotado de un manguito 23 con una muesca gufa 22
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. a derecha y de nuevo hacia atrds, con cuyo movimiento las

" la misma altura, las gulas 36 de leva {fig.4) estédn monta-

~10-

de la que sobresale una llave 25 de deslizamiento; la verilla
20 agtd conectada en su lateral superior, mediante un pivo-
te, a una articulacién 27 Que en 26 se halla montada pivo-
tante y deslizablse y en 28 se inserta en un manguito phvo-
tante en un disco 29 y que es accionado intermitentemente

por medios no moetrados en el plano. Cuando el disco 29 gil

ra una revoluciﬁn, la varilla 20 ge desplaza de lzauierda

copas 21 se ven con movimiento basculante a un lado y otro.

§i se tiene que controlar un movimiento de la varilla
de manera precisa es posible utilizar en vez del disco 29
excéntrico, un mecanismo de leva para accionar dicha vari-

112 20.

Cuando las copas 21 se mueven a la derecha a lo lar

go con la varills 20 y hacen el movimiento basculante, los

huevos que estdn en dichas copas se traspasan a los elemen:
to8 32 de retencién, montados en la cadena sinfin 30, des-
plazable en direccidén de la flecha P. Esta cadena se halla

formada por articulaciones que se gufas a lo largo del rai

=

mediante medios convencionales; los elementos de retencidén
32 llevan un eje 33 a pivote vertical dotado de una palanca
34 y un rodillo 35 seguido. Esta palanca y el rodillo si-
guiente estdn montados a diferente altura para cada juego

de seis elementos 32 de retencién de huevos sucesivos. A

. {
das de manera que siempre hay seis rodillos 35 sigulentes que

| cooperan simulténesmente con las seis gufas 36 de leva;

- cuando dsto sucede, el eje 35 gira un éngulo limitado por }

cuya razén y a través de una palanca con rodillo 38, un bra-

zo 39 a pivote (montado en 40 e influenciado por el muelle|

41) se ve pivotado en sentido opuesto al de las agujas dell

. reloj. BEn el extremo superior de la palanca 39 se monta un!

i
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mecanismo 42 de agarre por medio de un pasador 43 a pivotg
Eate mecanismo de agarre soporta un agarrador 31 formado

290 por un brazo fijo con un pasador 44 curvado y un brazo md-
vil con dos pasadores 45 curvados; el brazo 45 va montado
en un bloque 46 que mediante un muelle 47 montado alrededor
de un anillo 48 puede ser impulsado en sentido opuesto al
de las agujas del reloJ mediante los pasadores 49. Los pa-
295 sadoree acoplan una aleta de un disco 50 montado glratorio
y otro cuyo lateral es accionado a resorte medlente un mueL
1le 51 montado alrededor de un anillo 48 y acoplando los
pasadores %52 montados fijos en el alojamiento del mecanismo
42, Rl disco 50 soporta un rodillo de acoplamiento giratordo
300 que se acopla con la leva 54 (el rodillo ref. 53) que estﬂ
montada sobre un 4rbol de trensmisién 55 de levas que en
. Bu otro extremo soporta una palanca 56 con un rodillo 57;
el mecanismo 42 soporte también un rodillo 55 de gufa libre-
mente giratorio, para controlar el movimiento basculante al-
305 rededor del pasador 43. La leva 54 se acopla después del gi-
ro de algo mds de 902 en un pasador 59 siendo entonces re-

tenida porque su movimiento giratorio pasa con su radio ma

yor por el rodillo 53.
El funcionamiento del aparato descrito es el siguien-
310 tes Una vez que los huevos 1 mediante los rafles 19 de rodi-
1los han 8ido llevados al interior de las copas 21 de la va-
rilla 20, ésta se mueve hacia la derecha basculando algo.
A tal fin, el disco 29 es accionado sincrénicamente ctn log
rafleas 19 de rodillos, preferentemente con intermitencias.
315 En este momento los seis agarradores 31 que mediante el
rodillo gufa 35 coopera con una gufa 39 de leva, estdn posi-
cionados frente a las copas 21. El posicionamiento dimensip-
nal de las partes citasdas es tal que, entonces, la veloci-

dad horizontal de las copas 2) iguala la de los agarradoreb
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31; debido a que los rodillos 35 se acopian con la gufa
de leva 36 los brazos 39 basculantes realizan este movi-

miento por medio del brazo con rodille 38 algo hacia la

izquierdé ¥y los dos pasadores del brazo 45 pueden recibir
con facilidad un huevo cuando la palanca 39 bascula atris
con cuyo movimiento se facilita la recepcidn librevde cho-
ques, del huevo. Después de &sto, el rodillo 57 de gufa se
acopla con la gufa 60 montada fija, por medio &e lo cual
la leva 54 puede girar con lo que a travéds del rodille 53
acoplado, el disco 50 gira facilitando al brazo 45 pivotar
en sentifo contrario a las agujas del reloj bajo la acei6ﬁ
del muelle 47 hasta que el huevo, sobre los pasadores del
brazo A% se acopla, con el pasador del brazo 44. Una fuerza
excesiva de sujeccién se evita, sobre el huevo, mediante

un muelle 47; despuds de ésto el rodillo 58 se ha acopla-
do con una gufa 61 fija formada en tal condicién que el me

cenismo 42 de agarre gira alrededor del pasador 41 més de

902 siendo detenido por la superficie superior 62 de la pe=-
fianca 39. En eéta postheidn, el agarrador 31 se coloca opusg-
to & un érgano de recepcién , por ejemplo un mecanismo de
pesada 64 dotado de un agerrador 79 que tiene en un latersal
un brazo agarrador provisto de dos pasadores y en su otro

lateral otro brazo agarrador dotado de un sélo pasador. Es

tos pasadores son substancislmente verticales y algo curvos
correspondiendo a los pasadores de los brazos 44-45 pero
haciendo eses rsspecto a los mismos. Despuéds los pasadores|

del agarrador 79 habrédn cogido un huevo desde ambos lados,

es decir, primero los pasadores por delante y despuds un pa-~
gsador en el lateral posterior y el extremo 65 inferior del
brazo 59 se acopla con un eatribo 66 con lo que la leva 54
g8e mueve pasando su punto muerto siendo despuds el brazo

agarredor 45 el que se abre mediante el muelle 51; debido1

a que el rafl 30 de los agarradores 31 se separa luego en
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un pequefio dngule con respecto al rail 67 de los brganos
de pesada, los brazos 44 - 45 del agarrador pueden mover-
355 se gradualmente , separados del huevo, sin perturbar a los
elementos agarradores del sujetador 79. Los agarradores 31
realizan, por tanto, las funciones sigulentes: Primeramenw

te se abren (extendiendo los brazos 44-45); despuds bascu-

lan algo hacia adelante para recibir =l huevo desde las co
360 pas 21; despuds vuelven a bascular hacis atréds y se clerran;

seguldamente giran con el mecanismo 42 completo més de 902

con lo que el huevo que contienen queda orientado vewtical
mente. Despuds el agarrador se abre de nusvo y vuslve a Bu
posicién original mediante la porcién final de la gufa 61
365. o de otra, no mostrada, que coopera con el rodillo 58.

Una ventaja considerable consiste en que los huevos
que van al interior de la méquina sobre los ralles 19 de
rodillos, sean transportados verticalmente a los agarrador-
res de los érganos de pesada, estando mantenidos en todo
370 momento positivamente.Esto ¥ltimo es de gran importancia
porque la cadena o correa 30 tiene que moverse & gran veld-
cidad ya que tiene que cubrir la distancia de seis agarra-
doresen el periodo de que los rafles 19 cubren sélo la disi
tanciade un“rodillo al siguiente.Se ha demostrado que ésto
375 es muy satisfactorio y facilita en gran escala el trabajo
a grandes velocidades, superiores a las alcanzadas hasta
ahora, en forma segura, con mecanismos de esta clase. Ia
rotura o cafda de un huevo resulta, segin la experiencia,
précticamente imposible., A este respexto ms importante se-
380 flalar el hecho de que un sélo huevo roto produce la deten=
cibn de la méquina por una media hora, si 4sta ha de ser
detenida y limpiada.

El mecanismo de pasada de la fig, 12 referenciado

con 64 estd formado por un bastidor 71 en el que se halla
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montada una palanca 72 de equilibrio, a pivote, alrededorl5
de un eje 73 con un contrapeso 75 conteniendo uno o més

imanes permanentes 74 y uh peso de ajuste 76, Los imanes
citados se mueven cuando la palanca 72 de equilibrio pivo+
ta a lo largo de una placa 77 de material buen conductor,
por lo que las oscilaciones de equilibrio quedan amortigué-
das; la menclonada palanca soporta un sistema agarrador
mediante en un lajeral unos pasadores 78 y en el otro la<
teral una articulacién 81 conectada a pivote en 80; en la
columna 82 del sistema agarrador hay un eje 83 montado giT
ratorio y que soporta una palanca 84 en su lateral superi&r;
dicha palanca va dotada de un pivote 85 horizontal que so=
porta a su vez un tringuete 86 cuyo extremo 87 posterior

estd retenldo detrds de una leva 88 que sobresale de una

placa 89 conectada fije a la columha 82; el trinquete 86

estd provisto en su otro lado de un borde 90 en declive y
se mantiene en la posicidén de la fig.l2 mediante un muelle
9l1. Una barra 97 estd conectada fija al bastidor Tl y so-

porta a phvote un disco 94 que en su lateral inferior lled

ve unos pasadores 92 y 93 y en su lateral superior, por mge
dio de un muelle 96 que termina contra una tuerca 95 sienlo
friccionalmente oprimido contra la barra 97. Bl disco 94 lle-
va unos rodillos 98 y 99 suplementarios.

Cuando el equilibrio no soporta peso alguno de nin-

gién objeto, la palanca 84 esti entre los pasadores 92-93

porque la palanca 72 de equilibrio ha pivotado en el senti-
do de las agujas del reloj tanto como ha podido, debido a la
falta de peso de un objeto; ésto‘sa nuestra en la fig.1l4..
Cuando despuds el rodidlo 99 suplementario se acopla con

una gula de leva apropiada porque el dispositivo de peso

se mueve a lo largo del rafl6] (fig.4) el disco 94 gira des~
de la posicién de la fig. 1% a la que aparece en la fig.lg.

i
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 del eje 106 y en su extremo libre soporta un pasador lo4

i en el mismo sentido a través de las articulaciones 1lo8 y

~15-

Mediante ello los pasadores 92 y 93 giran a la palsnca 84
pasando el extremo 87 del trinquete sobre la leva 88 hast%
que se cierre contra la misma segin se ve en la f£ig.l16.Con
este movimiento el eje 83 gira también y agarra un huevo
tal como ya se describid. Cuando después el rodillo 100 sq
sitda debajo de una gufa en declive (no representada) la
palanca84 se libera de su acoplamiento con los pasadores
92 y 93 con lo gue el equilibrio puede ajustarse a si mis
mo de conformidad con el peso del huevo agarrado por el su-
jetador a describir,
Los detalles del agarrador de pesada se muestran en
las figs. 19 y 20, vistas por debajo. Sobre una place 101

montada fija en la columna 82 va un imén lo2 permanente ¥

dos pasadores lo3 &el elemento agarrador curvado. El drbo

83 sobresale a travis de la placa 101 y estd, por medio dj
articulaciones 109 y 110 conectado a un cuerpo de levas

107 pivotante sobre un pasador lo6 montado a suw vez en la
placa lol. Un anillo 111 esté4 conectado £ijo al cuerpo 1lo7
de levas. Sobre este anillo va un muelle 116 que se acoplal
con los pasadores 1l4 que estén fijos en un brazo 115 de
la placa 101. Otro muelle 113 termina en una aleta 110 del|
citado cuerpo y en sus pasadores 117 laterales, que estén

conectados a la palanca 105 que tembién pivota alrededor

de agarrador curvado.
Cuando el eje 83 pivota en sentido contrario al de

las agujas del reloj el cusrpo de levas lo7 lo hace tambiéF

109 con cuyo movimiento la superficie 112 de levas confi=
na contra el pasador 117 interior y pivota a la palanca
4
105 haste que llega a la posicidén de la fig. 20. ‘

El funcionamiento del mecanismo de pesada es el 8i-
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. namiento para este giro, por el muelle 116. Con ello la

guiente: La palanca 84 al comienzo, estd posicionads eni.cv
los pasadores 92 y 93 ajusténdose en su posicién segin se
ve en lag figs. 16 y 17 debido a que el rodillo 99 se ago-
pla con una gufa a la leva y gira el disco 94. Mediante es-
t0 la palanca lo5 del agarrador pivota mediante.el eje 33
desde 1a posicién de la fig. 20 a la de la £ig. 19. Un hud-
vo entregado por un agarrador 31 ses entonces agarrado en=-
tre los pasadores lo3 fijos,por una parte, y por el pasa-
dor mévil lo4 por la otra, limitando eldsticamente la accién
de sujeccién de un muelle 113. Mediante ello el rodilloe
100 gira a lo largoe de una gufa fija que evita que el equi=-
1ibrio haga pivotar en sentido contraric a las agujas dsl
reloj. Tras ello, la gula fija se acaba y el disco 49 es

pivotado hacia atrds, a la posicidén de la fig. 14, porque
el rodillo 98 se acopla con una gufa de leva adecuada, no
representada . Consecuentemente la palanca 84 se libera par
completo y el equilibrio puede ajustarse por si mismo en

una posicidn correspondiente al peso del huevo. La altura
del rodillo 100 depende del peso del huevo, por lo cual el
citado rodillo se pondrd debajo de una de las gufas, se-—-
gin el peso del huevo. Con objeto de evitar que dicho ro-
dillo golpée fromtalmente a una de las gufas en el lugar

del comienzo ds §stas, se montan unos imenes permanentes

gue cooperan on el imédn 102 repeliéndose mutuamente los ima=-
nes en cooperacién. Ias gufas corren posteriormente hacia
abajo llevando el equilibrio con ellas hasta una posicién
de descarga donde el borde 90 se acopla a un estribo segin
Be hace referencia en las figs. 21, 22 y 23. Debido a ésta
el trinquete 86 pivota alrededor del pivote 85 con lo que
el extremo 87 posterior del trinquete se libera del late~-
ral posterior de la leva 88 y la palanca 84 gira juhtamen=

te con el eje 83 siendo proporcionada la fuerza de accio-
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palanca lo4 del agarrador se abre y al mismo tlempo el rod

¢l equilibrio se desplaza inmediastamente hacia arriba, mov
miento que es aumentado por un estribo 136 acoplando un my
1le 135 en la posicidn més baja de equilibrio, por lo que
se ejerde una fuerza sobre éste influyéndole a pivotar en
el sentido de las agujas del reloj. Este muelle no ejerce
influencia en el peso, porque durante el ajuste del equili
brio el pasador 136 no se acopla con el citado muelle.

Una de las gufas por debajo de las cusles pasa el 1
dillo 100 segin el peso del huevo, se muestra en la fig.2l
ref., 118, Por debejo de la gufa, cierto nimero de varillas

L

contra su lado inferior. Mediante ello se acopla a una por

119, 120, 121 y 122 van montadas pivotantes cada una sobre
un pasador 123 a pivote. De estas varillas, la 120 se mues

tra en posicién de trabajo por lo que el rodillo 100 gira

cién 124 ineclinada hacia arriba, de la préxima varills 122
y la mueve a la posicién de trabajo, con lo que la porcidn
125 que sobresale oblicuamente del lateral inferior de la
varilla 120 hace mover a ‘sta a su posicién de reposo cuan
pesa el rodillo 100. Después de ello, el citado rodillo se
sitda debajo de una gufa 126 hacia abajo, segulda de otra

gufa 12%¢ horizontal, ensima de la cual se monta un pasadoe
128 que estd acoplado mediante el borde 90, tras lo cual
i el trinquete 86ves impulsado hacia abajo con lo que el ele
mento agarrador se abre y el rodlllo 100 pivota lejos de 1
gufa 127. Bl préximo rodillo 100 posiciona a la varilla 12
en posicidn de trabajo y una vez que ha pasado otro rodi--

1lo 100 posterior, todas las varillas (con forme de lenglle

- tas) se hallan en posicién de reposo. El rodillo 100 que-

sigue, posiciona-a la varilla 119 a la postura de trabajo.

El resultado es que los dispositivos de peso se descargan

1lo 100 pivota por lo cuel se libera de la gufa, con lo gye

Lo
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cesivamente de izquierda a derecha y que una vez que la dés—
carga he tenido lugar en la posicién mds derecha, se reali-
za nuevamente a la mds izquierda. Las gufas 126 tienen forw
ma algo inclinada hacia adelante porque moviéndose hacia
abajo el rodillo 100 de equilibrio pivota, con lo que va g
gituaree méds cerca del bastidor 7l y consecuentememnte se
mueve més lejos de las gufas 126,

Como dotalle particular se muestra en las figs. 22

¥y 23 cada pesador 123 que estd en el lateral superior o mﬁ
exactamente, en el punto posterior, conectado a una palan-
ca 130 cuyo extremo es angulado y va provisto de un orifi-
cio por el que sobresale un pasador 134 pivotante sobre

otro pasador 131, habiendo un muelle que va montado alrede

dor del pasador 132; ello motiva que cada una de las vari-
1las en forma de lengleta se hallen siempre estabilizadas
bien en forma de trabajo o en posicién de descanso.
Finalmentes sélo resta sefialar que en la presente ink
vencién caben cuantas variantes de realizacién sean posiblps
sin que se altere el cuadro general de la misma, y sus apli-

caciones son innumerables.

NOTA - Descrito suficientemente lo que antecede s6lo resta

gefialar que lo que se declara propio y nuevo del solicitan

|

te es lo contenido en las siguientes:

REIVINDICACIONES

1
l

1 - Mdquina c¢lasificadora de objetos ovoides por suL

pesos, que va dotada por lo menos de un érgeno de pesada y

un cierto n¥mero de estaciones o puntos de carga, ¥y en la

que la ¢stacidén o punto de descarga coopera un Srgano de

pesads para proceder a las descarga de los objetos, aw vie-
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. tribo fijo montado cerca del rafl del Srgano de pesada pa-
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ne determinada por el propio peso de dicho objeto; y en 1
que su caracterizaecién estriba en que los érganos de pesa
se mueven a lo largo de un rafl fijo y que a lo largo de
estos rafles se montan unas gufas cooperantes con el me-
canismo de pesada, el cual debido a que contiene un objeto
que tiene un peso entre limites predeterminados, se ajusta

por s{ mismo en una zona previamente determingda, de posi-

ciones, cooperando cada gufa con los Srganos de pesada den
tro de una cierts zona de posiciones, inclindndose dichas
gufas hacia abajo hasys que los objetos que se hallen en
los érganos de pesada se encuentren en posicidén que 9e ha-
1le cerca y por debajo de la estacidén o punto de descarga.
2 - Miquina, segin reivindicaciém 1% caracterizada
porque cada érgano de pesada estéd dotado en su lateral in=-
ferior, de un mecanismo de agarre para cada objeto, y de

un mecanismo a pivote que soporta un elemento cooperante

con una gufa; cuyo mecanismo a pivote estéd acoplado en for
ma tal al elemento de agarre que con 6l movimiento de éste
desde su posicidn de cierre a la de apertura, el elemento

es pivotado lejos de la gufa con la que cooperaba.

3 = M{quina, segin reivindicaciones 1 y 2 caracteri

t

zada porque se provée un muelle que en la posicién mée in
ferior del érgano de pesada contribuye e impulsarlo hacia
arriba.

4 - Miquina, segin reivindicaciones de 1 a 3 caractp-
rizads porque uno de los elementos de la misma coopera con
wna gufa y pivota alrededor de un eje vertical; proviéndose

un mecanismo de clerre que f£ija al elemento mencionado en

una posicidén en la que pusde coopserar con una guia mientraE

que se provée un estribo de apertura mooperante con otro e

ra la apertura del mecanismo de cierre, y para el ph¥otado
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: dos los acoples a friccién de los elementos de ajuste con

del antes mencionado elemento haste que se halle fuera del
acoplamiento de que correspohde a la gufa.

5 - M4quina, segin reivindicaciones de 1 a 4 carac+

terizada porque ol elemento agarrador o de arrastre se ha-
lla dotado de una palanca a pivote accionada por un musll
en la direccién de cierre del elemento de agarre; y porqu
un drgeno de control se proyecta para reforzar a la palanca
con movimiento en una direccién en su posicién abierta, 1i-
berando a dicha palanca en direccién de cierre, en movimijn-
to opuesto.

6 = Mdquina, segin reivindicaciones de 1 a 5 carac-
terizada porque se ha provisto en la misma un 6rganc de
ajuste para cooperar con el érgano agarrador; cuyo Srgano
ds ﬁjuste se halla dotado de elementos suplementarios que
cooperan con unas gufas de leva montadas fijas a lo largo
del rafl de que condta el aparato de pesada, para cierre

del elemento agarrador, después de lo cual quedan elimina-

la parte mantenedora de aquilibiio del mecanismo de pesadd.

7 - M4quina, seglin reivindicacionee de 1 a 6 carace
terizada porque cada estacién o punto de descargs de la mis-—
ma estéd provisto de cierto nidmero de unas varillas especiﬂ-
les con forma de lenglletas, que actdan como érganos de in-
terrupcidn; las cuales estén provistas en su lateral supe-
rior e inferior, respsctivamente, de una superficie de le-
va; cuyas lenglietas toman una posicién de trabajo y otra de
descanso, y se‘hallan posicionadas de manera tal que en el
rafl antes mencionado, puedan cooperar con su gufa; y porJ
que una lenglieta interruptora que estd en posicién de tra-
bajo pase a ia de reposo, y la siguiente lnglieta interrup-
tora pase de la posicién de reposo a la de tfabajo, :uandq

pasa el elemento antes citado.
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| gufas, las golpden frontalmente.

‘viéndose unos érganos tras otros, y estando provisto cada

AT

8 ~ Miquina, segin reivindicaciones de 1 a 7 caracH
terizada porque estas varillas en forma de lenglleta se ha-
llan dotadas de un mecanismo apto para manteneriaa bien ge@a
en posicién de trabajo o bien en la de reposoc.

9 ~ M3quina, segin reivindicaciones 7 u 8 caracteriza-

da por contar con una gufa de inclinacidn en pendiente al
go més alld de la posicidén de cada varilla interruptora ds
las citadas.

10 « M4quina, segin reivindicaciones de 1 a 9 rarac

terizada porque el &rgano de pesada contiene un amortigua=-

dor formado por un imén permanente y una porcién buena con
ductora de eleckricidad, mdviles uno respscto a otro.

11 - M4quina, segln reivindicsciomes de 1 a 10 ca=-
racterizada porque cada elemento de pesada soporta un imén

permanente, mont4ndose asimismo otro imén permanente en cas

' da extremo anterior de cada gufa; cuyos imanes estén polariza—

dos de manera que se repelan mutuamente de manera gque se

evite que cada uno de dichos slementos que coperan con las

12 - Mdquina, segun reivindicaciones de 1 a 1l cara¢-

terizada porque la misms va provista de una porcién de ali.
mentadores yuxtapuestos, adaptados para entregar mada uno

un objeto a la méquina; existiendo una correa o cadena que,

dotada de elementos de retencidén, se desplaza a lo largo dI
entas estaciones o puntos de alimentacién, desplazédndose asi-

mismo a lo largo de un rafl de los 6rganos de pesada, MO==

elemento de retencién de un érgano de agarrse, mientras que
a lo largo de la citada cadena se han montado elemenros de
control cooperantes con las partes de los elementos de re-
tencién para la apertura ocierre de los Srganos de agarre

¥y para la realizacién de un movimiento basculante.
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: 10 menos un pasador curvado, cuyas palancas estén montadas

13 - M4quina, segin reivindicacién 12 caracterizad*
porque el rafl de los elementos de retencién de los objet

o
Yy de las estaciones de alimentacién, entre uno y otras, var

montado un érgano de traslado, pivotable, diselado para mo
verse en el momento de basculacidn, a la misma velocidad
que la cadena con sus elementos de retencidn.

14 ~ Mdquina, segin reivindicaciones 12 y 13 caractpg-
rizada porque dichos elementos de retencidn 8stdn provisto[

de un eje posterior, a pivote, y como medio de control mil

tiple, unas levas se hallan montadas 2 una altura rsspecti
vamente diferente en cuanto a las estaciones de alimenta-
c¢ién, disponiéndose de un nidmero igual de elementos de re-—
tencién con un érgano suplementario, cada uno a diferehte
altura, cuyas alturas corresponden a las de la gufa de le-—
vas, la ltima de las cuales posée una forma tal que las
agarraderas en el momento de recibir un objeto, basculan

algo hacia las estaciones de alimentacién y después de és—

: $0 se mueven de nuevo hacia atrds hasta su posicién inicial.

15 - M4quina, segin reivindicaciones de 12 a 14 ca-

racterizada porque los agarr adores de los elementos de re:

tencién tienen cada uno una primera palanca con por lo me

nos dos pasadores curvados y otra palanca posterior con por

pivotantes una respezto a otra, con los que los pasadores
de la primera se mantienen posicionados horizontalmente en

el momento de recibir un objeto.

16 - Miquina, segin reivindicaciones de 18 4 15 ca-

racterizada porque los elementos de agarre de los drganos i
de pesada se hallan dotados de pasadores montados en zig-

zag respecto a los pasadores de los 4rganos de retencidn; ¥

porque el rafl de dichoe elementos, mds alld de la zona

de cooperacidén con los 4rganos de pesada, se deavia en levL




675

680

685

690

695

700

! de estas porciones y se hallan provistos de dos superfi--
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éngulo desde el rafl de dichos elementos de pesada. ;

17 - Méquina, segin reivind icaciones de 12 a 16 ca-
racterizada porque ceda elemento ds agarre de los Srganos fe
retencidn estd dotado de un eje de levas, con una palanca
provista de un estribo de control; cuyo eje soporta una 1eL

va cooperante con un 6érgano seguidor de la misma, montado

en un elemento pivotable impulsado por un muells por un la
do y que por el otro actda sobre un muells de presidn y pos-
teriormente, en la direccidén de apertura, limita una parte
de la pelanca mévil.

18 - Miquina, segin reivindicacién 17 caracterizade
porque la leve tiene una forma tal que cuando se mueve el
brazo mévil en posicidén abierta, se pasa un rgdio extremo
con lo que el citado brazo es retenido autométicaments en
la posicidn abierta hasta que el &rbol de levas se mueva
hacia la direccién cerrada.

19 - Médquina, seglin reivindicaciones de 1 s 18 ca-
racterizada porque cade una de las estaciones de alimenta-
cibén est4 dotada de rafles de rodillos accionados, tenien-
do éstos en su porcién central un didmetro menor que en el
resto de su cuerpo, estendo cada rail de rodillos dotado
de un Srgano de gufa para la orientacién de la carga de lﬂ

mdquina; y los rafles de rodillos tienen una porcién curva

da hacis abajo y los érganos de gufa estén montados cerca

cies convergentaes hacia abajo.

20 - Méquina, segfn reivindicacién 19 caracterizad#
porque las superficies de las gufas son eimétricas reapecté
al plano central medioc de los rodillos, con lo que los bdf-
des anteriores de ellos forman pendiente hacia abajo.

21 - MAquina, segin reivindicaciones 19 y 20 carac—

terizada porque se provée un elemento de parada montado a
cierta distancia y encima de las gufas, desplazado horizon-
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| tro y son desplazables axilmente respecto al centro de sa-
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talmente en la misma direccidén de movimiento de los rodi-
1llos. |

22 = Méquina, segtn reivindicacidém 21 caracterizad&
porque el elemento de detencién es mdévil y esté acoplado
de manera tal a los rafles de rodillos que se mueve sincrg-
nizado con éstos.

23 - Mdquina, segin reivindicaciones de 19 a 22 ca-
racterizada porque oblicuemente, debajo de los rafles de

los rodillos, se montan otros rafles de rodillos, los cua-

1ida del érgano de gufa.

24 - Méquina, segin reivindicaciones de 19 a 23 za-
racterizada porque un elemento impulsor de los objetos que
en la misma se cargen y clagifican, se halla acoplado a lo
rafles de rodillos y se halla creado para impulasar la carg
ligeramente, desde los rodillos, precisamente antes de que
se acoplen al dispositifo de gufa.

25 - MAQUINA CIASIFICADORA DE OBJETOS OVOIDES POR
SUS PESOS. ' '




2 Bw

Todo segin va descrito en esta memoria que consta
de veinticinco hojas foliadas y escritas por una cara con
setecientas veintinueve lineas y dibujos que se acompa-

flan.

Madrid 15 septiembrs 1966
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