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MEMORIA DESCRIPTIVA

Esta invencién se refiere a la manufactura de ar-
bustos artificiales, y mds particularmente a la manufactura
de 4rboles artificiales, que pueden emplearse para uso in-
terno o externo, que son extremadamente robustos y requie-

ren poco 0 ninglin armado. = = = = = = = = = - =@ - - - - - =

Los arbustos artificiales y particularmente los
drboles artificiales han reemplazado en un alto grado ya
sea a los 4rboles en forma cortada para uso principalmente
como decoraciones de navidad, o en forma de bola para plan-
tarse ya sea interior o exteriormente. Los 4rboles emplea-
dos en los paisajes de los negocios comerciales tales como
isletas en gasolineras tipicas, debido a las condiciones de
tréifico y al despacho de aceite, gasolina, etc. estdn suje-
tos a abuso continuo. Los 4rboles artificiales que no re-
quieren reemplazarse, tienen una gran ventaja econdémica, ya
que anteriormente los 4rboles naturales requerfan replanta-

do, algunas veces sobre una base anual., = = = = = = = =« -~ ~

Un tipo de 4rbol artificial de la tecnologfa ante
rior comprende una serie de ramas artificiales formadas de
alambres torcidos y filamentos conocidos generalmente como

"material de cepillos o escobillones" que simulan muy estre
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chamente las ramas~o &xtremidades de forma de aguja de un
4drbol conf{fero natural. Dichos arbustos, preferiblemente en
la forma de 4rbol son manufacturados colocando los extremos
de dos o mds miembros de véstago de alambre firmemente fle-
xible, precortado, en posiciones longitudinales, paralelas,
dentro de un primer miembro de mandril con los extremos
opuestos abiertos. En tal posicién, los miembros de rama o
extremidad firmemente flexible se insertan entre el vdstago
paralelo con grupos de miembro de rama o extremidad estando
separados longitudinalmente por secciones de tubo, flexi-
bles, deslizantes, sobre los miembros de vdstago desde los
extremos libres hacia el primer miembro de mandril. Asf, en
forma alternada el ensamble es construido y los extremos.
abiertos de los miembros de vdstago son después colocados
en un segundo miembro de mandril. Haciendo girar un miembro
de mandril con respecto al otro, los miembros de vdstago de
alambre son entretorcidos para trabar con seguridad ramas o
extremidades en posiciones longitudinalmente separadas, de-
finidas por las secciones de tubo flexibles que actdan como

SeparadoreS. = = = = = = = = - - - - - - - = - - -

Preferiblemente, un 4rbol completo se forma de es
ta manera, aungue puede formarse de tal modo una seccién de
4rbol que tenga ramas miltiples, longitudinalmente separa-
das, y puede ser llevado por un agujero axial en el extremo
superior de un miembro de tronco de forma de varilla con
una serie adicional de ensambles de rama acoplados en forma
que se extienden radialmente, el miembro de tronco de forma

de varilla insertando un extremo en agujeros inclinados ra-
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dialmente y hacia arriba dentro del miembro de tronco de
forma de varilla para completar el ensamble de 4rbol, Alter
nativamente, puede formarse un 4rbol completo separando una
pluralidad de miembros tubulares, cortos, circunferencial-
mente alrededor de y fijados al miembro de tronco con su
eje paralelo a los mismos y empleando ensambles de rama pre
formados segin se identificé anteriormente con su extremo
superior inversamente flexionado para formar un gancho y
con las ramas transversales preferiblemente separadas por
separadores tubulares que se extienden radialmente hacia
afuera de la rama principal y a un lado solamente para defi
nir un arbusto o sector de 4rbol troncocénico. EL extremo
de gancho de cada ensamble de rama es después insertado den
tro de la parte superior abierta del miembro tubular corto
para proveer un arreglo circunferencial completo de los seg
tores troncoednicos péra formar la porcién de base mayor
del 4rbol por lo demds cénico. E1l 4rbol se completa inser-
tando una punta o parte superior del 4rbol en un agujero

axial en el extremo superior del miembro de tronco, = - = -

Aunque este método de manufactura de un arbusto
artificial y en particular un 4rbol artificial constituye
un adelanto importante en la tecnologfa, la produccién de un
4rbol completo estd limitada en dos aspectos. En primer lu-
gar, la manufactura o produccién es semiautomdtica porgue
las varillas de alambre firmemente flexibles se precortan a
la longitud aproximada del 4rbol. En segundo lugar, los ex-
tremos de un par se colocan én el primer mandril, los extre

mos opuestos-se Separan para permitir la insercién de una
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rama, los extremos abiertos se fuerzan conjuntamente para
permitir que se deslice uﬁa seccién de tubo sobre los extre
mos abiertos de los mismos, las varillas de alambre se ex-
tienden nuevamente para permitir la insercidn de la siguien
te rama o siguientes ramas y mediante una secuencia de ta-
les operaciones el ensamble se completa antes de sujetar
los extremos abiertos en un segundo mandril y hacer girar
el mismo para efectuar un torcimiento de las varillas de
alambre flexibles a modo de definir el tronco y capturar
las ramas en posicilones separadas. Uno de los problemas
principales pare intentar automatizar completamente el pro-
cedimiento de manufactura es el hecho de que las ramas va-
rian en su longitud, es decir, hay ramas mis cortas en la
parte superior del 4rbol y ramas mds largas en el fondo,
con mucho de la misma manera que un 4rbol natural que pro-
duce el shusamiento cénico globai tan caracteristico de los
4rboles confferos naturales utilizados para decoraciones de

Navidade = = = = = = = = = ¢ - .- - - .- - .- .- -

La presente invencidén estd dirigida a un aparato
para la produccién continua, automdtica de arbustos artifi-
ciales, y comprende un par de transportadores sinfin monta-
dos para moverse horizontalmente, preferiblemente en la for
ma de cadenas sinfin cuyos eslabones llevan medios que defi
nen ranuras radiales, dirigidas hacia afuera. A medida que
el transportador sinfin se mueve a lo largo de su tramo su-
perior, los medios que definen las ranuras caen por debajo
de los extremos de descarga de un nimero de canalones opera

dos por gravedad con topes operados a solenoide que permi-
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ten la descarga de un mimero variable de ramas de los extre
mos del canalén y a las ranuras subyacentes. Asf, las ramas
caen a través de y se extienden mds alld de las cadenas sin
fin lateralmente separadas. En el extiremo de descarga de
las cadenas transportadoras sinffn, cuando los medios de ra
nurs de los eslabones se mueven a una posicién inelinada ha
cia abajo, a medida que pasan alrededor de las ruedas denta
das o catarinas de soporte, las ramas se descargan radial-
mente hacia afuera de las ranuras y se mueven hacia adentro
entre un par de alambres firmemente flexibles que se enro-
1llan, cada uno, parcialmente alrededor de la periferia de
la polea de gufa respectiva, verticalmente separada, de mo-
do que las ramas entran al asgarre de los dos alambres sin-

fin y son capturadas entre elloS. = = = = = = = - -

Sobre el lado opuesto de las poleas que gulan se
coloca un carro de movimiento reciproco que soporta un man-
dril rotatorio cuyas quijadas pueden abrirse y cerrarse se-
gin se desee. El mandril se mueve hacia lds alambres para
agarrar los mismos, y cuando se mueve en alejamiento respeg
t0 a las cadenas transportadoras sinffn, se hace girar para
torcer los alambres y capturar de tal manera las ramas en
sitios separados. La cadena sinfin se mueve sincronicamente
con el carro para asegurar la colocacién apfopiada de las
ramas en posiciones longitudinalmente separadas, predetermi
nadas, entre las varillas de alambre torcidas. Al final del
movimiento del carro en alejahiento respecto a las cadenas
transportadoras sinfin, un cortador corta los alambres tor-

cidos, con las ramas estando capturadas entre los alambres
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torcidos y extendiéndose radialmente a los mismos para defi
nir un drbol o arbusto terminado. Las quijadas del mandril
se abren descargando el 4drbol terminado y el carro es de
nuevo regresado a su posicidén adyacente a las poleas de
gula de alambre para resujetar los extremos cortados de los
alambres torcidos mediante el cierre de las quijadas del
mandril. Preferiblemente, se alimenta material de banda es-
trecha entre los alambres torcidos tanto para aislar las va
rillas de alambre de las ramas como para efectuar, debido
al enrollamiento en espiral de la banda, la simulacién de
un tronco a medida que se despliega o irradia de los alam-
bres torcidos. Los medios impulsores sinfin acoplados mecd-
nicamente al carro son engranados directamente a los medios
transportadores sinfin para asegurar el sincronismo del mo-
vimiento de la cadena sinfin que surte las ramas en la se-
cuencia gpropiada con el movimiento de los alambres firme-

mente flexibles. — =« = = = = = = = = = = 0 - = = = = - - -

En los dibujos que constituyen modalidades de la

invencifn: = = = = = = = = = & o0 -m e m - w - -

La figura 1 es una vista en elevacién esquemdtica

del aparato automatizado de la presente invencidn. - - - -

La figura 2 es una vista en planta superior del

aparato mostrado en la figura 1¢ = = = = = = = = = = = = =

La figura 3 es una vista en elevacién lateral de

una porcién del aparato mostrado en la figura ls = = = = -
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Ia figura 4 es una vista en elevacién lateral
agrandada, de una porcidén de una de las cadenas transporta-
doras que ilustran los miembros definidores de ranura aso-

ciados con los eslabones de cadena individuales. — = = = -

La figura 5 es una vista en elevacién frontal de

la porcién de la cadena mostrada en la figura 3. = = = = =

La figura 6 es una vista en elevacién agrandada
de un mecanismo impulsor que acopla tanto las cadenas trang
portadoras sinfin como los medios impulsores sinfin para el

carro, & un solo motor impulsor. - = = = = = = = = = = = -

La figura 7 es una vista en perspectiva que ilus-
tra la formacién del producto de arbusto mediante el torei-

miento de alambres. = = = = = = = = =~ - - = = = - = - - - -

Haciendo referencia a los dibujos, el aparato de
la presente invencién para completar automdticamente el en-
samble de un arbusto o 4rbol artificial, en alturas de 4,5
metros o mds, consiste principalmente de un carro 10 de mo-
vimiento reciproco, un cortador 12 selectivamente excitado,
poleas de alambre guiadoras 14 y 16, carretes de suministro
de alambre 18 y 20, un transportador de alimentacién de ra-
mas 22, sinffn, carretes de suministro de bandas 24 y 26 y
medios 28 surtidores de ramas de 4rbol selectivamente opera

dos, segin se ilustra en la figura 1. = = = = = = = = = = =

Los elementos que forman el aparato de la presen-

te invencién se ilustran esquemdticamente con los medios que
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soportan los elementos en relacién con otros elementos geng
ralmente no mostrados. Sin embargo, con respecto al carro
10 de movimiento reciproco, se provee un bastidor que inclu
ye un miembro de soporte vertical 30 que actda para sopor-
tar un par de rieles o carriles 32 de soporte, lateralmente
separados, para las ruedas individuales 34 del carro 10 de
movimiento reciproco. Los carriles 32 se extienden horizon-
talmente para soportar el carro 10. El carro 10 comprende
ademds una placa de base plana 36 sobre la cual se montan
las ruedas 34 para girar alrededor de su eje, definido por
los ejes 38. En este aspecto, las ruedas 34 llevan muescas
periféricas 40 para recibir el borde erecto del carril 32
de forma de L. Asi, el carro 10 se mueve reciprocamente en
forma horizontal a lo lafgo de los carriles longitudinales
del aparato. Ménsulas erectas 42 llevan cojinetes 44 que re
ciben a su vez una flecha rotatoria 46 que es impulsada por
un motor hidrdulico o de aire 48 montado fijamente sobre el
carro 10. Al extremo externo de la flecha 46 se encuentra
acoplado un miembro troncocénico 50, axialmente desplaza-
ble, que forma una porcidén de un mandril rotatorio 52. El
miembro troncocénico 50 es deslizable libremente sobre una
flecha 46, mientras que un par de quijadas de mandril 54 se
montan pivotalmente sobre la flecha y giran generalmente
con la misma. Las quijadas 54 se abren y se cierran desli-~

zando el miembro troncocénico 50 axialmente sobre la flecha

. 46, Con el fin de lograr ésto, se provee una muesca perifé-

rica 56 sobre el miembro troncocénico 50 pare recibir los

extremos opuestos de una horquilla 58, la horquilla siendo
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acoplada a la placa de base 36 para pivotear alrededor de

un eje vertical segin es definido por el pasador de soporte
60, figura 2. Un motor hidrdulico 62 de movimiento recipro-
co, tiene su flecha 64 conectada a pasador al extremo exter
no de la horquilla 58, de modo que, por excitacién del mo-
tor hidrdulico 62, la horquilla puede ser hecha girar alre-
dedor del pasador de.montaje 60 para causar oscilacidén apro
piada del miembro troncocénico 50 y abrir y cerrar las qui-
jadas de mandril 54. Tanto el carro de movimiento recfproco
como el mandril giratorio llevado por el mismo son de cons-
truccién normal y son similares a los empleados en la tecng
logla en la manufactura de ramas que definen junto con las
varillas de alambre torcidas, los componentes principales
de los 4rboles o arbustos artificiales manufacturados por
el aparato de la presente invencién. La construccidén del cg
rro y su operacién son conocidas. Sin embargo, en vez de
utilizar un motor de fluido, de movimiento reciproco, para
efectuar el movimiento del carro a lo largo de rieles 32,
la presente invencién emplea medios impulsores sinfin para
este objeto. Debajo de los rieles 32 lateralmente separados
y adyacentes a los extremos de los mismos, se encuentran
montadas para rotacién, flechas rotatorias 66. Sobre cada
lado de la mdquina, las flechas llevan ruedas dentadas o ca
tarinas rotatorias 68. A su vez, las ruedas dentadas 68 lle
van cadenas sinffn 70. Extendiéndose hacia afuera de la pla
ca de base 36 del carro de movimiento reciproco, y fijados
a la misma, se encuentran miembros de soporte axial 72, de

los cuales se extienden los ejes 38 de las ruedas del carro.
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Fijos a los soportes axiales 72, y dependiendo de los mismos,

se encuentran miembros de acoplamiento de cadena 74 que son
acoplados a uno de los eslabones 76 de cada cadena sinfin
70. Las cadenas son impulsadas por un motor hidrdulico ade-
5 cuado 78, preferiblemente acoplado directamente a una de
las flechas de soporte de catarina 66. A lo largo de la tra
yectoria de movimiento recfproco del carro 10, y ajustable-
mente colocado a lo largo de rieles 32, se encuentran sepa-
rados microinterruptores 80 y 82. Los medios de tope 81 ¥y
10. 84, llevados por el carro 10, hacen contactc con microinte-
rruptores respectivos 80 y 82 para invertir el suministro
de fluido hidrdulico a las lfneas del motor hidrdulico 79 y,
al mismo tiempo, suministran selectivamente fluido hidrduli
co al motor hidrdulico 48, o interrumpen el mismo a través
15. de las lfneas 49, para causar rotacién selectiva de la fle-
cha impulsora 46 y de tal manera del mandril 52. También,
se provee fluido hidrdulico selectivamente al motor de movi
miento reciproco 62, hidrdulico, a través de las lfneas 63
para abrir las quijadas del mandril al final del movimiento
20, del carro en una direccién de tirdén, es decir, de derecha a
izquierda, figura 1, y cerrar las quijadas automdticamente
después de regresar el carro de la izquierda a la posicién
totalmente a la derecha en la misma figura. En el extremo
interno de los rieles 32, se proveeh poleas guigdoras de
25. alambre 14 y 16 que se montan para girar libremente alrede-
dor de su eje mediante flechas de montaje 90, las flechas
extendiéndose lateralmente entre miembros de soporte verti-
cales 92. Las poleas guiadoras de alambre llevan muescas pg

riféricas 94. Los alambres firmemente flexibles se alimen=—
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tan de carretas de suministro respectivos 18 y 20 y acoplan

con las muescas periféricas 94 de las poleas guiadoras de
alambre 14 y 16, superior e inferior. El alambre superior
96 y el alambre inferior 98 se alimentan al 4rea de agarre
entre las poleas guiadoras, verticalmente separadas, 14 y
16, a algin dngulo, preferiblemente mayor de 452 respecto a
la horizontal. As{, después de que el carro 10 se mueve re-
cfprocamente de izquierda a derecha, figura 1, las quijadas
abiertas se mueven bajo la accién del microinterruptor in-
terno 82 para cerrarse sobre los extremos de los alambres
96 y 98. Ademds, cuando el carro se mueve reciprocamente de
derecha a izquierda, los alambres 96 y 98 son halados bajo
cierta restriceién friccional de los carretes de suministro
18 y 20, bajo la accién del motor hidrdulico rotatorio 48,
la rotacidn del mandril 52 hace que los alambres firmemente
flexibles sean torcidos durante el movimiento reciproco de

derecha a izquierda. — = = - = = = = = = =~ s e .-~

Ia presente invencién estd particularmente dirigi
da a la alimentacidn automdtica de ramas de longitud varia-
ble, predeterminada, y en mimero predeterminado pero varia-
ble entre los alambres 96 y 98, en posiciones longitudinal-
mente controladas estrechamente. En ese aspecto, justamente
detrds de las poleas de alambre verticalmente separsdas 14
y 16, los miemiws de soporte gque incluyen el miembro .de
bastidor horizontal 100 soportan para su rotacién alrededor
de su eje, la flecha 102 sobre cojinetes 104, la flecha ro-
tatoria extendiéndose horizontalmente, y paralela a la fle-

cha impulsora 66 del transportador pero ligeramente arriba
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y dentro del mismo. En este aspecto, los cojinetes en par
104 provistos sobre cada lado de las poleas guiadoras de
alambre 14 y 16 se colocan fijamente por medios de soporte
vertical (no mostrados). Fijas a la flecha rotatoria 102,
se encuentran ruedas dentadas o catarinas 108, cuyos dien-
tes 110 acoplan con los eslabones 112 de las cadenas sinfin
114 que definen el transportador sinfin 22 de alimentacién
de ramas, Las cadenas transportadoras sinfin 114 son lleva=-
das en los extremos opuestos por ruedas dentadas similares
116 que estdn fijas a la flecha 118, la flecha 118 girando
alrededor de su eje y siendo soportada por cojinetes 120
montados sobre soportes verticales, fijos, (no mostrados).
La flecha 102 tiene fija adicionalmente a la misma, una rue
da dentada 120 y lleva una cadens impulsora 122 que acopla
con una rueda dentada 126 fija a la flecha 66 que lleva el
motor impulsor hidrdulico 78. Se incorpora un mecanismo de
embrague de una via 128 en el sistema impulsor para el
transportador sinfin 22, preferiblemente como un componente
integral de la rueda dentada impulsada 120. Segin se ilus-
tra en la figura 5, el embrague de una via estd indicado en
128 como estando acoplado operativamente a la rueda dentada

SUperior 120 = = = = = = = = = = = = = = = - - .- --—-

El transportador sinfin 22 de alimentacién de ra-
mas estd caracterizado porque tiene acoplados a eslabones
individuales 112 de cada cadena, miembros definidores de ra
nura o grapa 130, figuras 4 y 5, en este caso estando forma
dos de alambre doblado y estando conectados al eslabén me-

diante recepcién de las porciones proyectantes de pasadores
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132 que acoplan conjuntamente los eslabones 112. Los medios
de alambres doblados que definen la ranura o grapas de alam
bre 130 son Unicamente ilustrativas de una forma de ranuras
receptoras de ramas que pueden ser llevadas por el transpor
tador sinfin 22. La funcién de los miembros ranurados 130
es llevar ramas individuales, 134, 134', 134" etc. de los
varios recipientes de almacenamiento, tales como 136, 138 y
140 en posiciones superyacentes respecto a la cadena trans-
portadora sinffn. Segin se hace evidente en la figura 1, so
lamente ranuras selectivas, como en A, llevan una rama 134
hacia el extremo de descarga del transportador 22 adyacente
a las poleas guiadoras de alambre 14 y 16. En este aspecto,
el depbsito 136 lleva las ramas 134 de longitud corta rela-—
tivamente, el depdsito 138 lleva ramas 134' de longitud in-
termedia y el depésito 140 lleva ramas 134" de longitud li-
geramente mayor. Ademds, medios asociados con cada depésito
pueden descargar selectivamente ya sea una rama, dos ramas,
tres ramas, o tantas como se deseen para asegurar el comple
tamiento de un producto de 4rbol o arbusto terminado que
tenga la estructura o frondosidad deseada, dependiendo del
nimero de ramas en cualquier posicién dada y que tenga una
apariencia ahusada, dependiendo de la longitud de la misma.
En este aspecto, asociado con el depésito 136 se encuentra
un solenoide 142, mientras que los solenoides 144, 146 es-
tén asociados con depbsitos 138 y 140, respectivamente. Una
palanca 148 estd acoplada pivotalmente en un extremo a cada
pistén de solenoide 152 a través de una conexidn de pasador

154, mientras que una palanca 148 se pivota entre sus extre
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mos sobre un pasador de pivote fijo 156. Extendiéndose des~

.
Y

de la palanca pivoteada 148 se encuentra un par de topes al
ternadamente operados, 158 y 160, que se proyectan selecti-
va y alternativamente a través de ranuras 162 y 164 respec-
5. tivamente, dentro de cada canaldén éstrechc 166 para los va~-
rios depésitos. Dependiendo de la longitud de la palanca
148 y la posicién de las ranuras 162 y 164, se alimenta por
gravedad un mayor o menor nimero de ramas de sus respecti-
vos depdsitos a través de los canalones estfechos pare caer
10. dentro de las ranuras de las cadenas transportadoras sinfin
114. Por ejemplo, segin se ve en la figura 1, una rama cor-
ta 134 llena la ranura A, dos ramas 134' llenan la ranura B
y tres ramas de una longitud ligeramente mayor 134" llenan
la ranura C segin queda definido por los miembros 130 sobre

15, cada cadena,s =~ = - = = = = = = = = — - - = - - - - - ~ ~ -~

Mientras que la ranura de retemcién de ramas se-
leccionadas dentro de las cadenas sinffn se llenan con un
nimero variable de ramas de longitudes diferentes o simila-
res bajo distintos modos de operacién automatizada, se ilug

20. tra una disposicién para lograr lo mismo. Por ejemplo, se
coloca una pluralidad de microinterruptores 170, 172 y 174,
a lo largo de la trayectoria de una de las cadenas transpor
tadora en movimiento 114 y justamente a su lado. A su vez,
adem4s de los medios 130 que definen la ranura de alambre,

25, cada cadena seleccionada 114 tiene acoplados a la misma to-
pes actuadores de microinterruptor 176, 176%' y 176" que con
sisten de un segmento de grapa de alambre 178 y un segmento

actuador 180 de forma de L. El segmento actuador 180 de for
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ma de I puede ser de distinta longitud y la colocacién de
los microinterruptores 170, 172 y 174 puede fijarse segin se
ilustra en la figura 2. Durante el movimiento de la cadena
transportadora 114, la porcién de tope dependiente 182 del
segmento actuador 180 de forma de I deprimirdn el seguidor
184 solicitado a resorte, del microinterruptor, qué oprime
a su vez contra el botén o pasador del microinterruptor 186.
Asf, en la figura 2, los topes que lleva la cadena, 176, ac
tuardn solamente el microinterruptor 170, los topes 176' ac
tuardn solamente el microinterruptor 172 y. los topes 176"
solamente al microinterruptor 174. En la modalidad ilustra-
da, se produce un 4rbol o arbusto terminado que tiene una
longitud aproximadamente 1,52 metros mediante el depésito
antomdtico de ramas cortas 134, ramas de longitud media 134'
y ramas largas 134" en ranuras apropiadas en el orden iden-
tificado en A, By C. Eso es determinado por la actuacién
de microinterruptores 170, 172 y 174, en su fturno, mediante
los topes 176, 176* y 176" a medida que el transportador se
mueve en wna direccién levégira, figura 1, de modo que el

tramo superior del mismo pasa de izquierda a derecha. - - =

Tas ramas no son alimentadas solamente por grave-
dad de los depbsitos respectivos 136, 138 y 140 a los medios
130 definidores de ranuras sobre las cadenas paralelas y sg
paradas 114, sino que cuando los eslabones de cadena pasan
sobre y alrededor de las ruedas dentadas 108 montdndose en
las poleas guiadoras de alambre 14 y 16, las ramas se mue-
ven por gravedad de los medios definidores de ranuras 130 y

al 4rea de agarre de los alambres superior e inferior 96 y
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98 a medida que pasan alrededor de la periferia de sus res-
pectivas poleas guiadoras de alambre 14 y 16. Esto se ve me
jor haciendo referencia a la figura 3 en donde se muestra
un solo par de medio definidores de ranura de alambre 130 en
posicién casi horizontal moviéndose alrededor de la rueda
dentada 108. Sobre cada lado de las cadenas sinfin 114 se
proveen segmentos de placa de gufa 188 inclinados hacia aba
jo, cuyos extremos libres 190 caen por debajo del espacio
que existe entre las poleas guiadoras superior e inferior
14 y 16 y el 4rea de agarre 192 de los alambres.que Se apro
ximan 96 y 98. El otro extremo de la placa de gufa se fija
a medios de soporte 194 que se extiende lateralmente entre
la cadena transportadora sinfin, y hacia atrds de las rue-

dag dentadas 108, = = = = = = m - -, - - — = = =

Es ademds importante notar que la presente inven-
cién provee medios para dar alguna ilusidn de substancia al
tronco de 4rbol o arbusto ademds de aguella: provista por
el ftorcimiento de los alambres firmemente flexibles 98 y 96.
En este aspecto, se desenrollan automiticamente una o mds
bandas 194 de material pldstico de varios centimetros de al
tura de los carretes de suministro de banda o cinta 24 y 26
que se montan para girar por arriba y por debajo de las ca-
denas transportadoras sinffn y hacia atrds de los carretes
de suministro de alambre 18 y 20. Las bandas se mueven al
4drea de agarre 192 de alambre, poniéndose en contacto con
la periferia de las poleas guiadoras de alambre 14 y 16 y
se tuercen con las mismas por rotacién del mandril 52 lleva

do sobre el carro de movimiento reciproco 10. Asi, el movi-
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miento del carro de derecha a izquierda, figura 1, hace que

el material de banda 194 sea alimentado de carretes respec-
tivos 24 y 26 bajo restriceién friccional y capturado entre
los alambres torcidos 96 y 98. Debe notarse que el carro 10

puede moverse solo entre 1fmites segin quedan definidos por

‘los microinterruptores internc y externo 82 y 80, respecti-

vamente, la longitud en la modalidad ilustrada siendo del
orden de 1,52 metros para un 4rbol de 1,52 metros. En la mo
dalidad ilustrada, después de que el carro se ha movido de
derecha a izquierda, figura 1, una distancia de 1,52 metros
segin es determinado por los microinterruptores y mientras
que, durante el movimiento, el mandril 52 ha sido hecho gi-
rar para lograr el torcimiento de los alambres superior e
inferior 96 y 98 con el movimiento sinerénico del transpor-
tador sinfin 22 causando la alimentacién de varios juegos
de ramas en posiciones longitudinalmente separadas defini-
das por o en proporcidén con las ranuras seleccionadas sobre
la cadena transportadora sinfin 114, el ensamble terminado
es cortado por medio del cortador 12. En este aspecto, el
cortador comprende una disposicién idéntica a la de la tecno
logla anterior en que un motor hidrdulico de movimiento re-
ciproco 200 fijo a un miembro de soporte vertical 202, cau~
sa durante la extensidén y retraccién del pistén 204, una ex
tensién y operacién similar de hojas cortadoras cooperantes
206. E1 cortador y el método para su operacién son muy con-
vencionales y es suficiente establecer gue el movimiento de
las hojas cortadoras 206 en conjunto durante el recorrido
hacia los alambres torcidos, efectda la separacién o corte

de los alambres torcidos 96 y 98 al lado izquierdo, figura 1,
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de las polgas guiadoras 14 y 16. Despuéds de esto, el man-
dril 52 de abré simultédneamente y el ensamble terminado cae
por gravedad sobre un transportador sinfin (no mostrado) o
dentro de un depésito o similares, segiin se désee. Debe no-
tarse en este aspecto, que los rieles separados 32 y las ca
denas impulsoras sinfin 70 se separan lateralmente una dis-
tancia mayor que la longitud de cualquiera de las ramas 134,
134' o 134", asegurando as{, a medida que el carro 10 se
mueve hacia afuera y el mandril 52 gira, que los miembros
queden libres para girar a medida que los alambres 96 y 98
se tuercen. Los alambres pueden>torcerse en un grado lige~
ro, es decir, justamente las vueltas suficientes para hacer
gue las ramas sean capturadas en posiciones longitudinales,
separadas, dependiendo de la velocided del transportador de
alimentacidén 22 a medida que el carro se mueve de derecha a
izquierda, figura 1, y posteriormente cuando el carro 10 al
canza su punto m4s alejado de las poleas guiadoras de alam—
bre 14 y 16 segin es definido por el microinterruptor 80, y
el carro es detenido momentédneamente, el mandril 52 puede
hacerse girar a alta velocidad para completar el torcimien-
to de los alambres 96 y 98. Alternativamente, los alambres
pueden torcerse completamente durante el movimiento del ca-

rro mediante rotacién del mandril 52 a alta velocidad. - -

El aparato de manufactura de la presente invencién
emplea un ndmero minimo de elementos de control automdtico
que cooperan con motores controlados a fluido para efectuar
operacién totalmente automdtica del mismo. En este aspecto,

el carro 10, y los transportadores sinfin 22 son impulsados
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sincrénicamente a través del Ynico motor hidrdulico 68 al
cual se surte fluide hidrdulico para operaciﬁn tanto de
avance como de reverss a través de la 1lInea 79 bajo el con-
trol de microinterruptores 80 y 82. E1 flujo hidrdulico se
aplica al motor 78 en una direccidén que hace que la cadena
impulsora sinfin 70 mueva el carro 10 de la posicién iz-
quierda extrema segin es definida por el microinterruptor
80, figura 1, a la posicidén derecha extrema segin es defini
da por el microinterruptor 82. Durante este movimiento, no
se suministra fluido hidrdulico al motor hidrdulico 48 que
actda para hacer girar al mandril 52, y el microinterruptor
80 actda ulteriormente para abrir las quijadas 54 del man-
dril durante el movimiento de izquierda a derecha actuando
adecuadamente el motor hidrdulico 62 de movimiento recfpro-
co. Ademds, durante el movimiento del carro de izquierda a
derecha, figura 1, el embrague de una via 128 desconecta la
flecha_impulsada 102 de la flecha impulsora 66 y las cade-
nas sinfin 114 no giran durante esta porcién del ciclo. Cuan
do el tope 81 se pone en contacto con el actuador del micro
interruptor 82, el movimiento del carro 10 de izquierda a
derecha cesa. El microinterruptor 82 actda también sobre el
motor hidrdulico.62 del carro 10 para cerrar las quijadas
del mandril 54 y sujetar el extremo cortado de los alambres
torcidos 96 y 98 justamente en el lado izquierdo de las po-
leas guiadoras de alambre 14 y 16. E1l carro invierte ahora
su direccién de movimiento y el embrague de una via 128 acg
pla ahora la flecha impulsora 66 con la flecha impulsada

102 y causa la rotacién de las cadenas impulsoras sinfin 114
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en una direccidn levégira, figura 1. Los grupos de ramas ta
les como 134, 134' y 134" en sus posiciones de ranura A, B
y C se mueven entre los alambres 96 y 98 con los alambres
siendo torcidos por rotacién del mandril 52 a medida que el
carro 10 se mueve de derecha a izquierda, es decir, en ale-
jamiento respedto al microinterruptor 82 y hacia el microin
terruptor 80. El movimiento del carro 10 es sincronizado
con el movimiento del transportador sinfin 22, haciendo as{
que las ramas individualmente o en grupo Sean depositadas
en posiciones longitudinales, separadas, que son ya sea
idénticas con la posicidén de las ranuras A, B y C seleccio-
nadas en este orden, 0 eﬁ posiciones longitudinales dentro

de alambres respectivos 96 y 98 en proporcién con las mis-

Preferiblemente, a medida que el carro 10 regresa
de su posicién a la izquierda en su posicidén a la derecha
para sujetar los extremos cortados de los alambres 96 y 98,
justamente a la izquierda de las poleas guiadoras 14 y 16,
el transportador sinfin 22 permanece en movimiento. A medi-
da que las cadenas 114 se mueven, moviendo los topes 176,
176" y 176", a contacto con los seguidores del microinte-
rruptor respectivo 170, 172 yA174, se descargan automdtica-
mente ndmerocs controlados de ramas en las ranuras subyacen-
tes durante el movimiento de las mismas. La seleccibn del
curso es automitica con la actuacidén de los solenoides 142,
144 y 146 controlando la descarga de las ramas por gravedad,
gque opera en respuesta a la excitacién de los microinterrup

tores. La operacién de cada solenoide 142, 144 y 146 causa
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movimiento del toﬁe inferior hacia afuera de su ranura, mien
tras que el tope superior se mueve dentro de su ranura de
pared lateral para evitar la descarga de mds de un ndmero
predeterminado de ramas a las ranuras del btransportador;

una rama 134, dos ramas 134' o tres ramas 134" segin se

muestra en la modalidad de la figura 1 = = = = = = = = = =

Alternativamente, en vez de depositar las ramas
durante el movimiento del transportador sinfin de alimenta-~
cién 22, los extremos de descarga de los canalones 166 pue=
den colocarse a modo de caer sobre ranuras separadas, prede
terminadas. Aunque cada separacién permanezca fija en este
caso, es Unicamente necesario excitar simultédneamente los
solenoides 142, 144 y 146 para descargar nimeros selecciona
dos de ramas de longitudes seleccionadas dentro de las ranu
ras subyacentes a los extremos de descarga de los canalones,
De esta manera, ocurre llenado de las ranuras durante la de
tencién del transportador sinffn 22. La desventaja de esto
es sin embargo el hecho de que la separacién entre los gru-
pos de ramas no puede ser cambiado ya que, obviamente los
extremos de los canalones 166 permanecen fijos con respecto
al transpbrtador subyacente. En la modalidad ilustrada, los
topes son meramente depositados mds cercanos entre.si o més
separados entre s sobre las cadenas sinfin 114 para contro
lar el ndmero y la separacién de ramas en el producto termi
nado. La descarga de las ramas de los canalones es controla
da puramente mediante el nimero de veces gque son excitados
los solenoides dados 142, 144 y 146, lo que depende de la

separacién y ndmero de topes 176, 176' y 176", que son suje
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tados a resorte sobre los extremos de los pasadores 132 que
acoplan juntos los eslabones de cadena. Segin se hace evi-
dente de la figura 2, los tres microinterruptores 170, 172
y 174 son actuados por tres topes de tamafio diferente 176,
5e 176' y 176" y una sola rama corta se deposita primeramente
en una ranura A seleccionada, un segundo grupo de dos ramas
134" se deposita en la ranura B y tres ramas 134" se deposi
tan en la ranura C. Esta secuencia puede repetirse durante
el recorrido del carro 4,57 metros completos, y un ensamble
10, terminado de tres drboles o arbustos cortos se tomard antes
del corte de los alambres 96 y 98 por las hojas cortadoras
206. Asl, en este caso, después de la manufactura automati-
zada de un ensamble completo de 4,57 metros, se completa el
corte del ensamble en cualquier lugar diferente a la miqui-
15. na en sitios separados entre los extremos de grupos C de ra
mas y la siguiente rama individual A para formar tres &Arbo-
les o arbustos separados. Cuando la separacién entre micro-
interruptores 80 y 82 es corta, por ejemplo, cuando el inte
rruptor 80 estd colocado en la figura 1 inmediatamente en
20. la trayectoria del tope de carro 83, cesa el movimiento adi
cional del carro de derecha a izquierda en este punto, des-
pués de lo cual la actuacidn, bajo control, del microinte-
rruptor 80 de las hojas cortadoras 206, causa el corte del
ensamble completo. Debe notarse que en este punto estd jus~
25. tamente antes de la rama individual 134 en la ranura A que
se mueve hacia abajo de las patas inclinadas de la placa de

gufa 188 y entre los alambres 96 y 98, = = = = = - = - - -

Ademds, aunque Se han ilustrado solamente tres de



10.

15.

20.

25.

- 24 - 2 4;5.;' 7

403463

pésitos 136, 138 y 140, es obvio que puede emplearse un ma-
yor nimero de depésitos, uno para cada posicién de rama posi
ble a lo largo de una longitud dada de alambre torcido 96 y
98, segin es determinado por la longitud de los rieles 32 o,
alternativamente, si se emplean sélo tres longitudes de rama
en la manufactura de un 4rbol, por ejemplo, de una altura de
4,57 metros, para un ciclo completo de rotacidén levégira del
transportador sinfin de alimentacibén 22, pueden descargarse
ramas de un menor ntimero de dep6sitos en posiciones milti-
ples a lo largo del transportador en movimiento para una plu
ralidad de ranuras para cada ciclo de operacién. Esta. secuen
cia puede iniciarse automdticamente a través de microinte-
rruptores que incluyen aquellos en 170, 172 y 174, o por
otros medios de control, ya sea sensibles directamente al mo
vimiento de transportador o bajo control gutomatizado a tra-
vés de una cinta perforada u otro formato preformado. Ademis,
aunque el transportador sinfin de alimentacién estd sincroni
zado con el movimiento del carro a través de un motor hidrdu
lico con un embrague de una via, deben emplearse medios im-
pulsores independientes pero sincronizados para el transpor-
tador de alimentacién 22 y las cadenas impulsoras 70 para el
carro 10, Es importante también notar que aunque la funcién
de las bandas 194 es simular un tronco debido a su enrolla-
miento en espiral a un espesor mucho mayor que el de los alanm
bres torcidos combinados 96 y 98, las bandas realizan una
funcién adicional, ya que aislan eléctricamente las ramas
del tronco de alambre torcido que definen los alambres 96 y

98. Esto es especialmente importante cuando las ramas son
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del tipo de la tecnologla anterior, en donde las ramas mis-
mas comprenden alambres toreidos que capturan filamentos de
pldstico en sitios separados para simular un 4rvol ecmifero

artificigle = = = === ===~------=--===°=7°7°7°7

El producto terminado se ilustra parcialmente en

1a figura 7 asf como el método para lograr el mismo. =— = =

Aunque la invencién ha sido descrita junto con un
aparato sutomatizado para llenar ranurasS seleccionadas sobre
el transportador de alimentacién sinfin, es f4cilmente apa-
rente que, los medios que definen ranura, individuales, ta-
les como las grapas de alambre formadas 130 pueden Ser cla~
gificadas con color ya sea en términos de la longitud de.
1as ramas para ser colocadas en las mismas y/o el ndmero de
ramaS para una ranurs dada, y las ramas colocadaé en las
mismas ya sea durante el movimiento del transportador o
cuando el transportador de alimentacidn 22 se detenga y
mientras el carro 10 se mueve reciprocaménte de izquierda a
derecha para hacer que el mandril acople con los extremos

cortados de los alambres torcidos 96 ¥ 98¢ = = = ==~ = -~

N O T A

Se declaran de novedad y propiedad para Espatia,

sus territorios y plazas de soberanfa, las siguientes: - -

REIVINDICACTO NES

1.- Mfquina para producir arbustos artificiales, me-

) . A€
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diante el torcimiento de por lo menos dos alambres para cap
turar ramas en posiciones §eparadas a lo largo del eje de
1los alambres torcidos, caracterizada porque comprende me-
dios transportadores sinfin, de alimentacién, para acarrear
en puntos seleccionados un numero variable de ramas que se
extienden generalmente a dngulos rectos respecto a la direg
cidn de movimiento del tramsportador, un par de poleas guiag
doras de alambre firmemente flexible, dispuestas en el ex-
tremo de descarga de los medios transportadores sobre sus
lados respectivos, con el drea de agarre generalmente en 1f
nea con lag mismas, medios para alimentar alambre firmemen-
te flexible sobre y entre poleas guiadoras respectivas, en
una direccién en alejamiento respecto a dichos medios trans
portadores sinfin, medios para introducir dichas ramas en-
tre 1os alambres firmemente flexibles a medida que las ra-
mas salen de los medios_transportadores, medios para torcer
1los alambres con el fin de capturar dichas ramas entre los
alambres en posiciones separadas correspondientes a la sepa
racién de las ramas sobre los medios transportadores sinfin
de alimentacién mencionados, medios para sincronizar el mo-
vimiento de los alambres ftorcidos y los medios transportadg
res de alimentacién sinfin, y medios para cortar los alam-
bres torcidos en longitudes predeterminadas para determinar

un ensamble de arbusto terminadoe. = = = = = = = ==~ - = =

2.~ Méquina segin la reivindicacién 1, caracteriza
da ademds porque comprende medios para zlimentar por lo me-
nos una banda estrecha entre dichos alambres flexibles an-

tes de torcer los mismos, para simular un tronco de arbusto
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artificial y para aislar eléctricamente las ramas de dichos

alambres torcidoS, = = = = - = - = - = - - —-—— - -

3.~ Méquina segin la reivindicacién 1, caracteriza

da ademds porque dichos medios transportadores comprenden

transportadores sinfin, lateralmente separados, que inclu-
yen medios que definen ranuras que se extienden hacia afue-
ra para soportar un nimero variable de ramas en dichas posi
ciones longitudinalmente separadas, para moverse entre los

alaﬁbres firmemente flexibles antes de torcer los mismos. -

4.- Mdquina segin la reivindicacién 3, caracteri-
zada ademds porgque dicho transportador comprende un par de
cadenas sinffn, lateralmente separadas, colocadas para mo-
verse a lo largo de trayectorias sobre cada lado de dichas
poleas guiadoras de alambre y dichas ranuras comprenden gra
pas de alambre eldstico, de forms de U, acopladas a los es-

labones de las cadenas mencionadaS, — — = - = = - = = =~ = =

5.~ M4quina segin cualquiera de las reivindicacig
nes anteriores, caracterizada ademds porque comprende una
pluralidad de depésitos colocados por arriba del framo supg
rior de dichos transportadores sinfin en movimiento, canalo
nes estrechos que conducen de los depdsites mencionados y
que tienen su extremo de descarga cayendo inmediatamente
arriba de las ranuras del transportador, y medios para con-
trolar selectivamente la descarga de ramas de cada uno de

dichos canalones en ranuras respectivas. = « = = = = = = =

AN



5.

10.

15.

20.

403463

- 28 -

6.~ Mdquina segin la reivindicacién 5, caracteri-
zada ademds porque dichos medios para controlar la descarga
de ramas comprenden topes deslizables, separados, en pares,
que interceptan alternativamente la trayectoria de movimien
to de las ramas a través de dichos canalones, y medios de
solenoide para separar efectivamente un tope de dicho cana-
1én e introducir el otro en ¢l mismo para controlar el nime
ro de ramas descargadas a una ranura alineada subyacente al

extremo de descargs del mMisSmo, = = = = = = « = = = = = = «

7.~ Miquina segin la reivindicacidn 6, caracteri-
zada ademds porque los medios de control comprenden ademds
topes llevados por lo menos por una de dichas cadenas en pg'
siciones longitudinales separadas, y microinterruptores que
corresponden a dichos depésitos y acoplados operativamente
a los solenoides de control de depdsito, y montados en la
trayectoria de dichos topes, y operables selectivamente por
los mismos para controlar respectivos solenoides para dichos

depbsitos de suministro de ramae. = = = = = = = = = = = = =

8.~ "MAQUINA PARA PRODUCIR ARBUSTOS ARTIFICIALES".

Todo ello conforme se describe y reivindica en la
presente memoria que consta de veintiocho hojas, foliadas y
mecanografiadas por una sola de sus caras, y de una lémina

de dibujos que la ilustra.

BARCELONA, 22 RKET 1872
P. A. M. CURELL suNot,

Wa. v

Por Poder
Firmado: M. Ludad

maf.
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