1Qo-

274
% |itl(‘!:{‘;fm‘l 3

SECCION TECKNCA
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PATENTE DE INVENCION
por 20 afios por |
“MAQUINA PARA DERRIBAR ACEITUNA Y OTROS FRUTOS CON COMPEN— ]
SACION TOTAL O PARCIAL DE SUS VIBRACIONES", a favor de la
firme TOURON Y CI®, S.A. — TYCOSA - ALFA IAVAL, domicilia
de en Antonio Cabezdn, s/n. - FUENCARRAL - MADRID.
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Para la recoleccidn de aceitunas y frutos gimile-
res se han usado desde hace mlles de afios diversos procedie-
mientos menuales, tales como la recogida a mano de los fru~
tos, el vareo del 4rbol para derribarlos, ctc.

Desde hape pocos aﬁog se: vienen ensayando proce-
dimientos mecdnicos diversos, éﬁn ﬁejor 0 Dpeor resultado
préctico, entre los que se encuentra la miquina objeto de
la patente de invencidn espafiola n2. 333.298 y certificado
de adicién n®. 343.404, protegida también en otros paises,

entre ellos EE.UU. de América con el n¢ 3534536, cuya mé-
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quinea no cumple précticamente su funcidn a causa de las

vibraciénes que transmite a las menos del operador. El es-
tudio de este problema ha c¢onducido a wna solucidn satis-
factoria del mismo, eliminendo la incomodidad antes indi-
cada y haciendo que estas mdquinas sean @tiles en la pric—
tica, ya que anteriormente se rechazsban por parte del per-
sonal que habfa de utilizarlas, ya que no podfas soportar
sus vibracidnes durante varias jornadas seguidas de traba-
Jjoe

Una vez que en principio nos es conoeida la fi-
nalidad de la patente de invencidn que nos ocupa, con la
ayuda de las ldminas de dibujos adjuntas, que lo son a t{-
tulo de ejemplo y una de sus variadas realizacidnes a que
en la prictica puede llegarse, pasaremos a describirla.

En la figura 1, aparece una representacidén esque-
nética de wn posible sistema pars compensar el momento ci-
nético del peine de la mdqiina.

In la figura 2,-ge observa otra representacidn
esquemética de tn diferente sistema para compensar el mo-
mento cinético del peine.

En la figura 3, vemos una representacidén igual-~
mente esquemdtica de un tercer sistéma para compensar el
momento cinético del peine.

En la figura 4, se representa un corte del cabe-
zal de una realizacidn prdctice de la méquina.

En la figura 5, una vista lateral del mismo ca-
bezal de la figura 4 completo, y

En la figura 6, un alzado frontal y lateral del
peine del cabezal de la miquina segin las figuras 4 y 5.

El objeto de esta patente.de invencién, es wna
mdquine compuesta esencislmente de un cabezal que contiene

los elementos necesarios para producir un movimiento de

giro alternativo a un peine, cuya misidn es “peinar® las
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del peine y, al mismo tiempo, producir en aquellas ume agi-

tacidn, como consecuencia de lo cual caen otros frutos no
alcanzados directamente por el peine, ELl cabezal citado es-
t4 situado en el extremo de una "péritiga® o vara de sujec—
cibn, gque sirve ademds de gufa para le transmisidn del mo-
vimiento desde la fuente de energfa de accionamiento al
mecanismo del cabezal. Cuando unea misma fuente de energia
sirva para acclonamiento de varios conjuntos pértiga—cabe;
zal, ol movimiento de los mecanismos de los cabezales se
hace a través de thansmisidnes flexibles. Cuando cada con—
Junto pértiga-cabezal lleve su propio motor, se puede evi-
tar la trensmisidn flexible, disponiendo el motor en la
base de la pértiga. La transmisién desde la base de la pér
tiga al cabezal puede ser rigida o flexible. Ia carascteris-
tica esencial de esta méquina, que no tienen otras miqui- .
nas existentes recolectoras de frutos de movimiento alter—
nativo, es una disposicidn que'evita las molestias paras

el operador que se producen como consecuenciazde las vibras
cibnes a que den lugar los momentos libres debidos al mo-
vimiento giratorio alternativo del peine y de otras piezas
del cebezal.

Estos momentos libres variables tlenen la misma
frecuencla o frecuencia doble que el movimiento alternati-
vo de rotacidn del peine, momentos que, de no ser total o
parciaslmente compensados, se trensmiten a lés manos del
operador, produciendo a éste, como dijimos, una sensacién
de molestla que en la préctica hacen inservibles estas mé-
quinas.

El accionamiento del peine puede hacerse median-
te w mecenismo de excéntrica y corredera, de excéntrica
y biela, de cigllefial y biela o cualquier otro gque pueda
convertir un movimiento giratorio de un solo sentldo en

movimiento giratorio alternativo.
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inerciz, para lo cual es suficiente con que el centro de
gravedad del peine esté situado en su eje de giro, pero no
es lgualmente sencillo eliminer el momento libre origina-
do por el movimiento no uniforme del peine, para 1lo cual
Be sigue el procedimiento que se describe a continuacidn.

Elimomento libre en cuestién tiene por expresidn
matemética IB", donde I es el momento de inercia del peine
respecto a su eje de rotacidn y B" es la aceleracidn angu-—
lar ingtantanea Gel citedo movimiento de giro. La disposi-
cidn a que nos referimos pare compensar este momento 1libre
tiene por objeto general otro momento cinético igual y de
signo contrario al del peine, es décir, igual a ~IB", que
compense al momento libre del peine,

Esto se consigue mediante una pieza o conjunto
de piezas que giren alrededor del mismo eje del peine o de
otro eje paralelo a éste, que tenga una aceleracidn angu-
lar proporcional, en 6ada instente, a la aceleracidén angu~
lar del peine, pero de signo contrario, es decir, como la
aceleracidn angular del peine ha sido denominada ﬁ", da
de la pieza o conjunto de piezas giratorias compensadoras
respecto a su eje de giro, debe ser -KB", siendo K una
constante cualquiera positiva. El momento de inercia de la
pieza compensadora o conjunto de piezas compensadoras res-—
pecto a su eje de giro, debe ser I/K, donde Iy K tienen
los significados indicados anteriormente. De egta forma,
el momento libre del conjunto de piezas compensadoras o de
la pieza compensadora es -IB", como se pretendia.

Es claro que con la disposicién indicade se com-
pensa totalmente el momento libre, como se ha descrito,
pero si el momento cinético de la pieza o conjunto de pie-
zas compensadoras no es exactamente igual a —IP", se puede

conseguir, a voluntad, una compensacidn parcial, es decin,



115-—

1200-

1250-

130.-

1350"

140.-

W o'
el tanto por uno del valor del momento cindtico de la pie—

za 0 conjunto de piezas de compensacibn respecto al valor
-Ip", es precisamente el grado de compensacidn,

Es indiferente la forma que tenga el conjunto de
plezas o la piega giratoria compensadora y el modo mediante
el cual sea acclonada siempre que, de acuerdo con lo ex-
puesto anteriormente, su momento cinético sea en todo ins-
tante igual y de signo contrario al del peine, si se desea
una compensacidn total.

Como ejemplo ilustrativo no limitativo de este
mecanismo, presentamos la figura 1, dibujada en forma es
quemdtica, en la que A es el peine, que gira alrededoy del
eje B perpendicular al plano de la figura y C es una pieza
compensadora que gira alrededor del eje D perpendicular al
plaho de la figura ¥y, por tanto, paralelo al eje B. El pei- -
ne y la pileza compensadora son solidarios mediante sendos
sectores dentados. Si Rt és el radio primitivo del sector
dentado del peine y Ro el correspondiente a la pieza com—
pensadora, el momento de inercig de ésta respecto a su eje
D, debe ser, para una compensacién total, 12=(R2/R1). I1,
donde I1, es el momento de inercis del peine respecto a
su eje By Egta disposicidn es independiente de la forma en
gque se haga el accionamiento del conjunto de piezas Ay C
¥y su objeto, como dijimos es compensar el momento libre
0 cinético del peine A.

La figura 2, musstra esqueméticamente otra forma
no limitativa de la disposicidn de compensacidn comentada,
en la que A es el peine que gira alrededor del eje B per—
pendicular al plano de la figura y E 6s una pieza compen—
sadora en forma de volante, que gira alrededor del mismo
eje B, pero en sentido contrario, como se ve en la figura.
La velocided y, por tento, la aceleracidn en el giro del

peine A es proporcional y de sentido contrario a la del
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volante E. Si R1 es el radio primitivo del sector denta~
do interior del peine Ay R2 el radio primitivo del engra-
ne del volante, el momento de inercia de éste respecto a
su eje de giro debe ser, pare una compensacién total,

Iz=(Rz/R1). I,,siendo I, el momento de inercia del peine

1
respecto a su eje B.

La figura 3 ropresenta otra disposicidn no limi-
tativa en la que la pleze glratorie compensadora es acclo-
nada mediante otro mecanismo simétrico al de accionamiento
del peine.

Otras muchas disposicidnes son posibles para com~
pensar total o parcialmente el moﬁento libre del.peine,
dentro del principio general de que la pieza compensadora
0 conjunto de piezas compensadoras giren alrededor el mise—
mo eje del peine 0 de un eje paralelo a 41, con momento
cinético proporcional y de sentido contrario, en cade ins-
tante, al del peine.

Por otra parte, el eje principal del mecanismo
(eje cigliefial, cuendo el mecanismo es de biela-manivela o
eje de eﬁcéntricas cuando es de excéntrica=corredera o ex-—
céntrica~biela), tiene tambidn una velocidad variable aun-
que, al contrario que en el peine, tenga siempre el mismo
sentido. Esta variabilidad de velocidad significa que su
giro tiene, como en el caso del peine, aceleracidnes angu-
lares, que producen momentos cindticos que quedsrfen to-
talmente libres si no se compensaran total o parcislmente.

Ia forma de compensar total o parcialmente estog
momentos libres es la misma descrita para equilibrar los
producidos por el movimiento del peine, por lo cual vale
para este caso la misma descripeidn técnics hebha anterior~
mente, sin mds que sustituir la palabrs “peine® por las.
palabras “eje principal del mecanismo",

Se describe a continuacidn como un ejemplo con-
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tada, con la que se ha podido comprobar la teorfa expues—

tat

En las figuras 4 y 5 se representan el conjunto
del cabezal de esta mdquina concreta en la ejecucidn expe-
rimentada hasta la fecha.

A través de un cable flexible 1 el pifién 2 reci-
be un movimiento giratorio. Este pifién engrana con otro 3,
arrastrado por el eje principal del mecanismo 4. Este eje
va soportado en dos discos 5 mediante rodamientos (podrian
ser otro tipo de cojinetes). Los discos 5 estdn fijados en
el interior de la carcasa del mecanismo 6 . En los extre—
mos del eje principal citado hay dos excéntricas 1, cala—
das en €1 y por tanto arrastradas por el eje., Sobre los
extremos de la carcasa y por su parte exterior hay dos
cojinetes § formando parte de la misma, que sirven para
apoyo del eje 9 sobre el que gira el peine 10, cuyo giro
alternativo ge consigue mediante un mecanismo excéntrica-—
corredera, El peine tlene en sus extremos y en la parte
opuesta a las pdias sendas patas 11 con corredera. A pesar
de que el peine se ha construfdo de material muy ligero
vy con las pdas huecas para disminuir su peso y momento de
inercia, con la parte del mecanismo hasta ahora descrita
se producirfa un momento libre equivalente al momento ci--
nético del peine y otro debido al momento cindtico del eje
principal, que como dijimos, no gira exdctamente a veloci-
dad constante, aunque siempre del mismo sentido.

Para compensar el momento libre producido por
lass aceleracibnes del peine, lleva éste dos sectores den-
tados 12 que engraneén con sendos volantes con pifién 43 mol~-
deados en pléstico que, mediante rodamientos — podrfan ser
otra clase de cojinetes - giran alrededor del eje princi-

pal con aceleracién igual en todo momento al producto de
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la aceleracidn del peine por la relacidn de radios -pri-

mitivos de engrane de pifiones del volante y sectores del
peine. La suma de momentos de inercia de estos dos volan=-
tes con pifidn es 12= (R2/R1). I1,en la que I1, es el momen=
to de inercia del peine y R2/R1 la relacibn de radios pri-
mitivos de engrane de pifiones de volantes y sectores del
peine.

Para compensar el momento cindético del eje prin-
cipal, se dispone girendo alrededor de éste y sobre un ro-
damiento -~ podrfa ser otro tipo cualquiers de cojinete -
un volante 14 con un pifién del mismo didmetro y mdédulo que
el 3 arrastrado por el eje principal y engranandé, como el
3, con el pifidn 2 de accionamiento pero, por la otrs parte
opuesta que el 3, con lo cualrel eje principal y el pifidn-
volente 14 giran exactamente a la misma velocidad, pero en
gentido contrario. ELl momento de inercia de este volante
con pifidn 14 es igual al del eje principal completo, que
incluye: el eje 4, las dos excéntricas i (con sus bulones
15, rodamientos 16 y contrapesos li para equilibrado estd-
tico de éstos), el pifidn 3, las pistas interiores de los
rodemientos de los dos discos-soporfe 5, de los dos volan—
tes de compensacidn del peine 13 ¥ del propio de compensa-
cidn del eje prinecipal 14. Ia carcasa lleva para su cierre
tapas 18 en sus extremos.

Con el fin de aligerar todo 1o posible el peso
del cabezal y abaratar su construccidn, se han fabricado
todas sus piezas (a excepcidn de ejes, rodamientos, torni-
llos, tuerces, arandelas y pasadores), de materiales lige-
08,

En el caso concreto que se describe, para resol-
ver el problema del moldeo del peine con las pdas huecas,
se forma éste de dos partes (ver fig. 6), la primers de

las cuales constituye la “parte activa® del peine, formada
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por la zona de pdas huecas del mismo. La otra parte estd
constitulda por el ndcleo resistente y las patas de accio-
namiento 11 (con .suss correderas) y los dos sectores engra—
nados 12 a que nos referimos.més arriba, Como se observa
en la fig. 4, se afiadieron a cada una de las patas sendos.
resos 19 para conseguir el equilibrio estdtico del peine.

Se dice mds arriba que si el momento cindtico
de la pieza compensadora 0 conjunto de piezas compensado-
ras no es igual en valor absoluto al de-la pieza cuyo mo-
mento cinético debe ser compensado, la compensacidn de es-
te momento cinético no es total. Naturalmente, en la pric-
tleca, dado que no hay forme de medir ni controlar con exac—
titud matemdtica un momento de inercia, no se puede obte~
ner wna igualdad perfecta entre los momentos cinéticos ci-
tados. Bsto significa que siempre quedard libre una peque-
fla parte del momento cinético que se pretende eliminar,
quedendo por tanto una pequefia $repidacidn én la mdquina.
Dado que esta trepidacién remanente es pequefia a las velo—
cidades de trabajo adecuades para la recogida de frutos,
se puede dejar totalmente libre o amortiguar total o par-
cialmente mediante pufios de sujeccidn de goma calados en
la pértiga o mediante amortiguadores eldsticos montados:
entre la unidn de pértiga y cabezal, pufios y amortiguado-
res de uso muy generalizado en gran variedad de aplicaciéd-
nes.,

Suficientemente descrito el objeto de la inven-
cidn que se trata, hay que sefialar que los ejemplos des-
critos son unos de los variados casos de realizacidn préc-
tica, sin que verlaciones de forma, temaflo y materiales
empleados, modifiquen la esenclalidad de la invencién.

N O T A
Lo patente de invencién descrita recaerd, puds,

sobre las siguientes reivindicacidnes:
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18 ,-"MAQULNA PARA DERRIBAR ACEITUNA Y OTﬁOS—Eﬁﬁi
T0S CON COMPENSACION TOTAL O PARCIAL DE SUS VIBRACIONES®,
caracterizada por cuanto el mecanismo gque acclons el o los
elementos desprendedores de los frutos, incluye volantes
giratorios alrededor de ejes paralelos a aguellos sobre
los que giran con velocidad variable los distintos compo-
nentes del mecanismo, siendo agquellos volantes solidarios:
con los componentes mencionados y girando en sentido con-
trario e ellos, y teniendo momentos de inercia iguales a
los de dichos componentes multiplicados por la relacidn
inversa de las velocidades amgulares y por el tanto por
uno de grado de compensacidn, con cuya disposicidn se con-
sigue compensar total o parcialmente segin sed el tanto
por uno mencionado, los momentos libres o cinéticos, y por
consiguiente, en la misma proporcidn, las vibracidnes.

28 (~"MAQUINA PARA DERRIBAR ACEITUNA Y OTROS FRU-
TOS CON COMPENSACION TOTAL O PARCIAL DE SUS VIBRACIONES",
seglin la primera reivindicacidn, caracterizada por cuanto
con el £fin de amortigusr la trepidacidn remanente debida
a una compensacibn parcial de los momentos cindticos pro-
ducidos por las piezas giratorias del cabezal, su périiga
de stijecidn ird provista de putios eldsticos.

38,-"MAQUINA PARA DERRIBAR ACEITUNA Y OTROS FRU-
TOS GON COMPENSACION TOTAL O PARCIAL DE SUS VIBRACIOWESW,
segin anteriores reivindicacidnes, caracferizada por cuan-—
t0 para amortiguar la trepidacidén remanente debida a una
compensacidn parcial de los momentos cindticos producidos
por las piezas giratorias del cabezal, ird provista de
amopbtiguadores de material eldstico o de otro tipo, dis-
puestos entre el cabézal y su périige de sostén.

48 ,-"MAQUINA PARA DERRIBAR ACEITUNA Y OTROS FRU-
TOS CON COMPENSACION TOTAL O PARCIAL DE SUS VIBRACIONES",

Todo ello tal y conforme queda descrito, repre-



gsentado y reivindicado,

310.~ Egta memoria consta de once hojas mecanografia-
das y foliadas por una sola de sus caras, conteniendo un

3126= total de trescientas doce lineas,

MADRID 4 2 DE ABRIL DE 1971
POA.
MANUEL DE ARPE,
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