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MEMORIA DESCRIPTIVA

para solicitar PATENTE DE INVENCION por VEINTE años 

A nombre de S.C.O.M.M. 

entidad francesa

establecida en 15-25 rué Edouard-Aynard, 69 - Villeurbanne 
(Ródano), Francia

por: "PROCEDIMIENTO PARA EL ENFONDADO DE BANASTAS DE EMBA­
LAJE" (Clase Internacional B27f)
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La presente invención se refiere a las banastas de 
embalaje utilizadas para el transporte de frutas y legum­
bres. Se sabe que se designa bajo el término de "enfonda­
do" la operación consistente en fijar el fondo de estas ba- 

5 nastas al marco o contorno que constituye la pared lateral 
vertical de éstas.

Se recordaré para la buena regla que las banastas 
del género en cuestión comprenden generalmente un feudo 
calado de perfil rectangular, constituido por el engrápa­

lo do de listones longitudinales y traviesas de refuerzo. El 
marco o contorno está formado por dos paredes longitudina­
les y por dos paredes transversales o "cabezas", estable­
cidas ordinariamente a una altura superior a la de las pa­
redes longitudinales citadas. En la práctica corriente, los 

15 marcos y los fondos son realizados separadamente y son uni­
dos dos a dos en el momento de la utilización.

Esta unión está asegurada habitualmente por engrapa­
do. La operación es efectuada casi siempre manualmente, pre­
sentando el operador sucesivamente a una grapadora los di?

20 ferentes puntos del conjunto marco-fondo que deben recibir 
las grapas de ensamblaje; se trata de un trabajo fastidio­
so que necesita una mano de obra considerable. Se han pro­
puesto máquinas de enfondado de funcionamiento automático, 
estando dispuestos los conjuntos citados sobre transporta- 

25 dores animados de un desplazamiento por sacudidas de forma
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que los cuatro lados reciban sucesivamente las grapas de 
unión; se concibe que una máquina tal sea costosa a conse­
cuencia del número de grapadoras que incluye, y que además 
presenta un tamaño considerable por el hecho de que es ne- 

5 cesarlo conferirle un perfil en escuadra para que los cua­
tro lados de los marcos y de los fondos sean engrapados 
correctamente.

Los perfeccionamientos que son objeto de la presen­
te invención tratan de remediar los inconvenientes citados 

10 y tienen por objeto un procedimiento de enfondado cuya 
puesta en práctica no necesita más que una mano de obra 
muy reducida.

El procedimiento según la invención consiste prin­
cipalmente en introducir el conjunto formado por la super- 

15 posición del fondo y del marco de cada banasta en el inte­
rior del primero de una serie de cuatro mecanismos móvi­
les de aprieto, en hacer pivotar alternativamente 90S cada 
mecanismo para llevar dicho conjunto a cooperar sucesiva­
mente con los cuatro mecanismo citados y en presentar sus 

20 cuatro lados enfrente de las grapadoras de los cuatro pues­
tos de ensamblaje, en accionar estas grapadoras en el mo­
mento de cada periodo de parada de los mecanismos de aprie­
to, y en eliminar la banasta a la salida del último meca­
nismo.

25 Con vistas a reducir el coste y el tamaño de la ins-
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talación, se hace ventajosamente incluir a cada puesto de 
ensamblaje un número de grapadoras constituido por un sub­
múltiplo del de las grapas a colocar sobre el lado corres­
pondiente del conjunto y entre dos desplazamientos angúla- 

5 res sucesivos de los mecanismos de aprieto se desplaza ca­
da uno de éstos perpendicularmente a su eje de pivotamien- 
to de forma que cada grapadora ponga sucesivamente varias 
grapas a lo largo del lado considerado del conjunto.

La invención tiene por objeto igualmente una maqui­
lo na para la puesta en marcha del procedimiento de enfonda­

do antes indicado, cuya máquina comprende en combinadónn 
un dispositivo de alimentación, cuatro torretas portapin- 
zas de transferencia, medios para imprimir a dichas torre- 
tas un pivotamiento alternativo de 90&, cuatro puestos de 

15 ensamblaje previstos entre las torretas, medios para accio­
nar las grapadoras de cada puesto entre dos pivotamientos 
sucesivos de las'torretas, y un dispositivo de evacuación.

El dibujo anejo, dado a título de ejemplo,permitirá 
comprender mejor la invención, las características que pre- 

20 senta y las ventajas que es susceptible de proporcionar:
La Fig. 1 es una vista general en perspectiva de 

una máquina para la puesta en marcha del procedimiento de 
enfondado según la invención.

La Fig. 2 es una vista parcial en alzado de una de 
25 las torretas portapinzas.
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La Fig. 3 ilustra esquemáticamente la disposición 

de las cuatro torretas y de su mecanismo de accionamiento 
en pivotamiento y en traslación.

La Fig. 4 es un corte vertical de una de las grapa- 
doras de un puesto de ensamblaje.

La Fig. 5 es un corte vertical del dispositivo para 
el arrastre de los diferentes órganos móviles de la máqui­
na.

La Fig. 6 es una vista en perspectiva de una banas­
ta de embalaje previamente a la operación de enfondado.

La Fig. 7 muestra esquemáticamente el desplazamien­
to de esta banasta a través de la máquina.

Las Fig. 8-9, respectivamente 10-11 y 12-13 ilustran 
esquemáticamente tres tipos de engrapado susceptibles de 
ser obtenidos con ayuda de la máquina según la invención.

La máquina representada en la fig 1, comprende un 
bastidor general 1 a una cierta altura del cual está pre­
vista una mesa longitudinal 2. Detrás de esta mesa 2 están 
montadas cuatro torretas verticales 3 destinadas a transfe­
rir cada banasta de embalaje a lo largo de la mesa 2 desde 
un dispositivo de alimentación 4 hasta un dispositivo de 
evacuación 5.

Como se muestra en la figura 2, cada torreta 3 com­
prende un soporte vertical 6 sobre el cual se articulan 
dos balancines superpuestos 7. Uno de los extremos de cada
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balancín 7 está equipado de una mordaza 8, estando unidos 
los extremos opuestos uno a otro por un gato neumático 9 
de doble efecto. Se comprende que el accionamiento de es­
te gato 9 a la contracción permite la separación de las 

5 mordazas 8 que se abren así como una pinza, mientras que 
cuando dicho gato es accionado a la extensión, las morda­
zas antedichas se aproximan una a otra para aplicarse con­
tra las banastas de embalaje en curso de enfondado.

La base de soporte 6 de cada torreta portapinzas 3 
10 está fijada sobre una u otra de dos barras longitudinales 

10 y 11 (fig. 3) que están animadas de un desplazamiento 
axial alternativo. A este efecto, cada barra está unida ... 
por una biela 12, respectivamente 13, a una palanca verti­
cal 14 animada de un desplazamiento axial alternativo cuyo 

15 mando se explicará más adelante. Por otra parte, sobre ca­
da soporte 6 está ajustado un piñón 15 (fig. 2) que coope­
ra con una cremallera prevista en el extremo de un brazo 
transversal 16 cuyo extremo libre está montado a desliza­
miento sobre un vastago longitudinal 17 (fig. 3). Cada uno 

20 de estos vástagos 17 es llevado por los brazos radíales 
de dos muñequillas 18 ajustadas sobre un árbol oscilante 
19 que se extiende perpendicularmente a las barras 10 y 
11. Se comprende que el desplazamiento angular de este ár­
bol 19 en un sentido o en el otro provoca el pívotamiento 

25 de las torretas 3 que son sin embargo libres de desplazar-
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se horlzontalmente con relación al bastidor en el momento 
del mando axial de las barras 10 y 11.

La máquina comprende además cuatro puestos de en­
samblaje cada uno de los cuales está constituido por una 

5 o dos grapadoras designadas con la referencia 20 en la 
fig. 1. Como está ilustrado en la fig. 4, cada grapadora 
20 lleva, de la manera usual, un bloque cosedor 21 asocia­
do a un alimentador de hilo 22 equipado a su vez de un 
saltador de puntos 23. El bloque cosedor 21 está soporta- 

10 do por un larguero 24 del bastidor y su mecanismo está
mandado por una biela 25 accionada por un árbol 26 con in­
terposición de una excéntrica 27; el árbol 26 está animado 
de un movimiento de rotación continuo. Cada bloque cose­
dor 21 coopera con un brazo de remachado 28 angularmente 

15 solidario de un árbol oscilante 29; el remachador usual 
del brazo 28 está mandado por una palanca basculante 30 
que lleva, más allá de su punto de articulación, un rodi­
llo 31 mantenido en contacto con una leva 32 ajustada so­
bre un árbol 33, animada de un movimiento de rotación con- 

20 tinuo.
La fig. 5 ilustra la cadena cinemática de los dife­

rentes elementos móviles de la máquina. La referencia 34 
designa el motor de arrastre general unido a una rueda 35 
cuyo árbol asegura, por medio de dos piñones desmultipli- 

25 cadores, la rotación del árbol 26 asociado al bloque cose-
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dor 21 de las diferentes grapadoras 20 de la máquina. Por 
una cadena 36, el movimiento es transmitido, por una parte, 
al árbol 33 que asegura el mando de las palancas de rema­
chado 30 y, por otra parte, a un árbol superior 37 sobre 

5 el cual está ajustada una leva 33; esta última asegura, 
en combinación con un brazo portarodillo 39, el desplaza­
miento angular oscilante del árbol 29 que manda el bascu- 
lamiento de los brazos de remachado 28. El árbol 37 está 
unido, por una cadena 40 y un par cónico-41, a un árbol 

10 horizontal inferior 42 que lleva dos ruedas referenciadas 
respectivamente 43 y 44.

La rueda 43 está ahuecada lateralmente por una ra­
nura 43a que forma leva desmodrómica para el accionamiento 
de un rodillo 45 montado en el extremo de la palanca ver- 

15 tical 14 asociada a las barras 10 y 11; estas barras 10 y 
11 está así animadas del desplazamiento horizontal alter­
nativo descrito con referencia a la fig. 3, observándose 
que las bielas 12 y 13 permiten, por desplazamiento de su 
eje de articulación sobre la palanca 14, conferir a dichas 

20 barras amplitudes de desplazamiento axial diferentes. De 
la misma manera la rueda 44 lleva una leva desmodrómica 
44a para el mando de un rodillo 46 llevado por el extre­
mo inferior de un brazo vertical 47, estando tallado el 
extremo opuesto de dicho brazo para formar cremallera; es- 

25 ta cremallera engrana con un piñón 48 fijado en el extre-
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mo del árbol oscilante 19 (fig. 9) que asegura el mando 
angular de las torretas portapinza 3.

Antes de exponer el funcionamiento de la máquina 
antes descrita, se recordará que ésta tiene por objeto ase­
gurar el enfondado de las banastas de embalaje del tipo 
representado en la fig. 6. Cada banasta lleva un contorno 
o marco 49 formado por el engrapado de dos paredes longi­
tudinales 49a y de dos paredes transversales o cabezas 
49b. A este marco está asociado un fondo 50 que comprende, 
en el ejemplo de realización representado, cuatro listones 
longitudinales 50a unidos por travesaños 50b. El eníondado 
se efectúa de la manera usual clavando grapas metálicas 
en los extremos de los travesaños 50b y de los dos listones 
longitudinales 50a dispuestos en el centro del fondo 5Q.

Como se muestra en la figura 7, los marcos 49 están 
apilados en un depósito 49 de manera que sean llevados au­
tomáticamente al dispositivo de alimentación 4 a un ritmo 
determinado. Los fondos 50 están colocados sobre una cade­
na longitudinal 51 orientada axialmente con relación a la 
mesa 2 y provista de tacos 52 que aseguran el arrastre re­
gular de dichos fondos. Cada marco 49 viene asi a superpo­
nerse a un fondo 50, siendo llevado horizontalmente el con­
junto 49-50 sobre el borde transversal correspondiente de 
la mesa 2.

Por lo que se refiere a la disposición de los pues-
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tos de ensamblaje, se observará que un primer puesto 53 
que comprende una sola grapadora está dispuesto entre el 
dispositivo de alimentación 4 y la primera torreta 3. El 
segundo puesto, designado con la referencia 54, comprende 
dos grapadoras previstas entre la primera y la segunda 
torretas 3. El tercer puesto 55, dispuesto entre la segun­
da y la tercera torretas 3 comprende una sola grapadora, 
mientras que el cuarto puesto 56 está formado por dos gra­
padoras interpuestas entre la tercera y la cuarta torretas 
3, estando prevista esta última inmediatamente aguas arri­
ba del dispositivo de evacuación 5, constituido por un sim­
ple plano inclinado.

Los tacos 52 de la cadena de llevada 51 se eclipsan 
hacia abajo y liberan el conjunto 49-50 en la posición in­
dicada en trazos interrumpidos en a (fig. 7). Las cuatro 
torretas 3 se encuentran dispuestas y orientadas en la po­
sición b, cerrándose las mordazas 8 entonces sobre la cabe­
za 49L que se encuentra enfrente de la grapadora del pues­
to 53. Esta grapadora es accionada, en el sentido de que 
el bloque cosedor 21 clava una grapa en la parte inferior 
de la cabeza 49b, al mismo tiempo que el brazo de remachan­
do 28 desciende bajo el efecto del árbol 29, estando manda­
do el remachador por el brazo 30 accionado a su vez por la 
leva correspondiente 32 del árbol 33. La leva 38 está per­
filada de forma que una vez efectuado este grapado, el bra-
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zo de remachado 28 se levante muy ligeramente de forma que 
libere el conjunto 49-50

Las barras 10 y 11 son entonces mandadas axialmen­
te desplazando las torretas paralelamente a la mesa 2 (po- 

5 sición c), al mismo tiempo que el conjunto 49-50 que viene 
a adoptar la posición d. El puesto de engrapado 53 es 
accionado para clavar una segunda grapa en la cabeza 49b 
antes mencionada. Después de esto las cabezas oscilan 90a 
(posición e) bajo la acción del árbol 19 y el conjunto 

10 49-50 considerado, liberado por el brazo de remachado 29,
completamente levantado, viene asi a adoptar la posición 
f , para la cual es una de las paredes longitudinales 49a 
del marco 49 la que se encuentra enfrente del puesto de 
engrapado 54. Las mordazas 8 de las torretas 3 se abren,

15 estando sostenido el conjunto 49-50 por la mesa 2, después 
estas torretas pivotan angularmente de forma que sus mor­
dazas se cierran de nuevo sobre la cabeza 49b del embala­
je siguiente.

El puesto 54 funciona de la misma manera que el pues.. 
20 to 53, observándose que las grapadoras correspondientes 

clavan simultáneamente dos grapas en la base de la pared 
49a considerada. El conjunto 49-50 es desplazado hasta la 
posición g para el clavado de dos nuevas grapas. Se com­
prende finalmente que los cuatro lados de cada conjunto 

25 49-50 son así sucesivamente presentados a los puestos de
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engrapado 53 a 56, si bien cuando la última torreta 3 pi- 
vota angularmente, el dispositivo de evacuación 5 recibe 
una banasta completamente terminada. El conjunto de las 
operaciones no necesita, pues, ninguna intervención manual, 
funcionando la máquina en continuo.

La máquina puede ser regulada de forma que la am­
plitud de desplazamiento de las torretas 3 sea igual a la 
distancia que separa las dos grapadoras de los puestos 54 
y 56. En estas condiciones y como se muestra en las figu­
ras 8 y 9, las grapas colocadas sobre las paredes longitu­
dinales 49a son perfectamente equidistantes. Puede suceder

ásin embargo que se desee doblar las dos grapas centrales 
de cada una de las paredes 49a; en este caso, cada uno de 
los puestos 54 y 56 lleva tres grapadoras (figuras 10 y 11) 
espaciadas regularmente unas de otras, y se actúa de modo 
que el desplazamiento de las torretas no corresponda estric­
tamente a este espaciamiento. En estas condiciones, el 
puesto 54 ó 56 pone primeramente tres grapas (fig. 10), 
después, tras el desplazamiento de las torretas 3, clava 
otras tres grapas (fig. 11) dos de las cuales vienen a do­
blar las grapas anteriormente clavadas.

Las figuras 12 y 13 ilustran la disposición de los 
puestos 54 y 56 en el caso en que cada una de las paredes 
longitudinales 49a de la banasta deba recibir cinco grapas 
simples. Cada uno de estos puestos comprende tres grapado-
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ras, estando una de estas desplazada con relación a las 
otras dos y se concibe que si la amplitud del desplaza­
miento de las torretas es igual a la separación de las dos 
grapadoras más próximas, se llega bien a colocar cinco gra­
pas espaciadas regularmente, no poniendo la grapadora de 
cada puesto que se encuentra más adelante con relación al 
sentido de desplazamiento de dichas torretas la segunda 
vez ninguna grapa como consecuencia del mando apropiado 
del saltador 23 que le está asociado.

En el ejemplo de realización antes expuesto, la 
primera y la tercera torretas 3 están fijadas sobre la ba­
rra 10 (fig. 3), mientras que las segunda y cuarta son lle­
vadas por la barra 11. Esta disposición permite conferir 
a las grapas puestas sobre las paredes longitudinales 49a 
de las banastas un espacio recíproco diferente del de las 
grapas clavadas en las cabezas 49a. Aunque esta disposi­
ción sea particularmente ventajosa, en la práctica, no es 
evidentemente obligatoria y en ciertos casos las cuatro 
grapadoras pueden ser montadas sobre una barra longitudi­
nal única.

Es evidente además que la máquina lleva medios para 
el accionamiento apropiado de los gatos 9 asociados a las 
torretas portapinzas 3) de forma que las mordazas 8 sean 
mandadas a la apertura y al cierre de forma adecuada. Es­
tos medios han sido esquematizados en 57 en la parte infe-
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rior izquierda de la i'ig. 1.

Debe ser entendido por otra parte que la descrip­
ción que precede no ha sido dada más que a título de ejem­
plo y que ésta no limita de ninguna forma el dominio de 
la invención del que no se saldrá reemplazando los deta­
lles de ejecución descritos por cualesquiera otros equiva­
lentes.

La presente solicitud, que corresponde a la presen­
tada en Francia, el 7 de Marzo de 1972, bajo el Ns 7208559 
ae acoge a los beneficios del Artículo 51 del vigente Es­
tatuto sobre Propiedad Industrial.

REIVINDICACIONES

Los puntos de invención propia y nueva que se pre­
sentan para que sean objeto de esta solicitud de Patente 
de Invención en España, por VEINTE años, son los que se 
recogen en las reivindicaciones siguientes:

18.- Procedimiento para el enfondado de banastas 
de embalaje, caracterizado porque consiste en introducir * 
el conjunto formado por la superposición del fondo y del 
contorno o marco de cada banasta en el interior del prime-

16.4.73 -  14 -



412414
ro de una serie de cuatro mecanismos móviles de aprieto, 
en hacer pivotar alternativamente 90S cada mecanismo pa­
ra llevar dicho conjunto a cooperar sucesivamente con los 
cuatro mecanismos antedichos y a presentar sus cuatro la­
dos enfrente de las grapadoras de cuatro puestos de ensam 
blaje, en accionar estas grapadoras en el momento de cada 
periodo de parada de los mecanismos de aprieto, y en eli­
minar la banasta a la salida del último mecanismo.

28.- Procedimiento según la reivindicación 18, 
caracterizado porque se hace llevar a cada puesto de en­
samblaje un número de grapadoras correspondiente a un sub 
múltiplo del de las grapas a colocar sobre el lado corres: 
pondiente del conjunto, y porque entre dos desplazamientos 
angulares sucesivos de los mecanismos de aprieto se despla 
za cada uno de estos perpendicularmente a su eje de pivota 
miento de forma que cada grapadora ponga sucesivamente va­
rias grapas en la longitud del lado considerado del conjun­
to.

- 33.- Procedimiento para el enfondado de banastas
de embalaje.

Tal y como se ha descrito en la Memoria que an­
tecede, representado en los dibujos que se acompañan y 
con los fines que se han especificado.



*12414 s*
Esta Memoria consta de dieciseis hojas escritas 

a máquina por una sola cara.

Madrid,
P.A.

Alberto,
Par Po<
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