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INTRODUCCION

a favor de TALLERES BALART, S. A., entidad espafiola, domi
ciliada en Sabadell (Barcelona), calle Batllevell, 3, por
"PERFECCIONAMIENTOS EN MAQUINAS MODELADORAS DE TROZOS DE

MASA PARA LA INDUSTRIA PANADERA Y SIMILARES",

MEMORIA DESCRIPTIVA

Para el modelado de pequefios trozos de masa en
la fabricacibén de, por ejemplo, panecillos, ya son cono-
cidas diversas maquinas que permiten realizar automitica
mente este trabajo.

5e Una maquina de esta clase comprende una o va-
rias bandas transportadoras, de una anchura adecuada para
el transporte de varias hileras de trozos de pasta ¢ masa
que, después de haber sido pasados bajo uno o varios apa-
ratos éormadores, desembocan en una estacidn distribuido-

10. ra detrds de la cual, en el sentido de transporte de la
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banda, se encuentra, un transportador sin fin con un ra-
mal de descarga o suministrador sensiblemente horizontal
y que se desplaza paralelamente a la direccibén de dicho
transporte; este transportador se halla provisto de cangi
lones oscilantes, dispuestos perpendicularmente a 1la di-
reccidn del transporte y dispuestos sucesivamente en esta
direccidn. Ademds, los cangilones oscilantes que se en-
cuentran sobre el ramal suministrador pueden ser acciona=
dos simulténeamente por un dispositivo de mando para pasar
de una posicibén de transporte a una posicibén basculada,
volviendo a continuacidén a la posicidn precedente. La mé-
quina comprende, asimismo, un soporte receptor que puede
ser llevado bajo el ramal de descarga para recibir los
trozos de masa que caen de los cangilones oscilantes cuan
do éstos pasan a la posicibén basculada.

El problema reside en el hecho de que en las ma
quinas de acuerdo con las anteriores caracteristicas, el
ramal de descarga del transportador sin fin se encuentra
dispuesto a continuacién de la banda transportadora y es-
t4 orientado en la direccidén del transporte de 1los trozos
de masa. Esta disposicién da lugar a construcciones que
tienen una considerable longitud total, que exige la pre-
visibén de importantes superficies para la instalacién de
la méquina, o bien conduce a un mal aprovechamiento de
los locales de fabricacidén disponibles.

La presente invencidn tiene por objeto eliminar
este inconveniente de las maquinas conocidas de la claﬁe '

indicada anteriormente, haciendo posible, al mismo tiempo,
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que el soporte receptor pueda ser montado y evacuado a u-
na altura a la que su acceso resulte cbmodo para los ope-
rarios.

Para ello, de acuerdo con la invencién, el trans
portador sin f£fin se encuentra guiado mediante rodillos de
reenvio, de suerte que al menos una parte del ramal de dqg
carga horizontal se encuentra encima de la banda transpor-
tadora. Gracias a ello se obtiene el resultado de acortar
la méquina modeladora de trozos de masa en una longitud a-
proximadamente igual al largo del ramal de descarga que
queda dispuesto encima de la banda transportadora y que,
ademds, dicho ramal quede dispuesto a una altura apta para
permitir una colocacién y una retirada racionales de un so

porte receptor.

En una forma preferida de la invencibn, el trans
portador sin fin es guiado de manera que parte de la esta=-
cidn distribuidora de la banda transportadora formando un
ramal de transferencia o receptor, luego un ramal ascen-—
dente, después del que continfia con un ramal horizontal,
dispuesto encima de la banda transportadora, para volver
finalmente a su punto de partida. El retérno del transpor
tador sin fin puede realizarse mediante un segundo ramal
horizontal, paralelo al primero y de sentido contrario,
luego un ramal descendente y luego un ramal horizontal, res
pectivamente paralelos y de sentido contrario a los rama-
les ascendente y receptor. Segin sea la altura de presen-
tacién‘y de evacuacibén del soporte receptor, el ramal de

descarga puede estar constituido por el primer ramal hori
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zontal, o bien por el segundo.

Es posible obtener una construccidén particular-
mente corta de la miquina modeladora de trozos de masa de
acuerdo con la invencibn, si los ramales receptor y ascen
dente son dispuestos de manera que se unen el uno al otro
de acuerdo con una configuracibén en L, en cuyo caso el ra
mal ascendente puede partir verticalmente a continuacién
del receptor. En el caso de utilizar soportes receptores
de gran longitud, que exigen, por tanto, un ramal de des~
carga correspondientemente largo, este (ltimo puede pro-
longarse mas alld de la longitud de la banda transportado-
ra y pasar encima de una banda de alimentacidén que lleva
los trozos de masa a modelar a la banda transportadora y
cuyo ramal transportador estd orientado sensiblemente en
la direccidn del ramal transportador de dicha banda.

Dado que con el trayecto relativamente complica
do que sigue el transportador sin fin se presentarian di-~
ficultades en mantener los cangilones oscilantes, median-
te un guiado forzado, en su posicidén de transporte a lo
largo de todo su recorrido, se ha previsto que dichos can
gilones sean suspendidos al transportador sin fin de mane
ra que su centro de gravedad se encuentre mis bajo que su
eje de oscilacibén, a fin de que se mantengan en su posi-
cidén de transporte por su propio peso.

Un dispositivo de mando particularmente senci-

~1lo, para realizar la oscilacién de los cangilones mante-

nidos en la posicidén de transporte por su propio peso,

cuando los mismos se encuentran sobre el ramal de descarga,
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puede comprender rodillos dispuestos en ellos de manera
que tengan como centro el eje de oscilacién de los mis—
mos, y una superficie de rodamiento que puede ser puesta
en acoplamiento con dichos rodillos o ser separada de.e—
llos., Una tal superficie de rodamiento puede estar formae
da por una materia eldstica y blanda, a fin de asegurar
una buena conexibén por rozamiento con los rodillos que
ruedan sobre ella.

La puesta en funcionamiento del dispositivo de
mando puede ser desencadenada por un sensor dispuesto en
la vecindad del extremo del ramal de descarga, de manera
que entre en contacto con un trozo de masa y puede, cuan-
do este contacto se produce, ser separado de la trayecto-
ria de oscilacidn de los cangilones oscilantes mediante
un dispositivo separador.

Los dibujos adjuntos muestran, a titulo de ejem
plo no limitativo del alcance de la presente invencidn y
en representaciones esquemétiéas, una forma preferida de
llevarla a la practica.

En dichos dibujos, la figura 1 es el esquema
funcional, en vista lateral alzada, de los drganos esen-
ciales de una méquina modeladora de trozos de masa, de la
clase descrita anteriormente y que comprende los perfec-
cionamientos de la invencién, y las figuras 2, 3 y 4 mues
tran detalles de los dispositivos de oscilacibén de los can
gilones, en tres fases diferentes de la operacidén de bas=

culamiento.

La miquina modeladora de trozos de masa, indi-
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cada con la referencia general -10-, se compone esencial=
mente, como se aprecia en la figura'1, de un dispositivo
convencional que suministra trozos redondos, indicada con
la referencia ~12-, y de dos aparatos modeladores ~14- y

~16~, dispuestos a continuacidn del anterior dispositivo

y seguidos por una estacidén de descarga =18~ para los tro-

zos de masa modelados ~20—~. El agparato -14- para el modelado
de los trozos de masa es, en el caso del ejemplo represen—
tado, un rodillo que aplana los trozos redondos laminando-
los, mientras que el aparato -16- es una superficie de ro-
damiento fija, sobre la cual los trozos de masa aplanados
por laminado son enrollados o conformados en forma alarga
da. Todos los elementos enumerados antes se encuentran u-
nidos entre si mediante dispositivos de transporte. Existe,
pues, una banda de alimentacibén -24~ que parte de los tro-
zos redondos para conducirlos a 1os aparatos modeladores
=14~ y =16= y cuya anchura esti prevista para varias hile-
ras de trozos ~26- dispuestos unos al lado de los otros,
estando el extremo de salida de esta banda de alimentacidn
dispuesto encima del extremo receptor de una banda trans-
portadora -28~, la cual circula bajo los aparatos =14~ y
-16~ y conduce a un transportador sin fin ~32-, provisto
de cangilones oscilantes =30~ y que pasa por la estacidn
de descarga ~18=-.

El transportador sin fin -32- estd formado por
dos cadenas laterales que se hallan guiados mediante rodi
1los de reenvio —34=, =36-, =38=, =40=, ~44- y =46~ ¥ que

llevan entre ellas una serie de los cangilones oscilantes
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~30=-. A causa de la disposicidén de los rodillos de reenw
vio, el transportador queda subdividido en diversos rama-
les, a saber: Un ramal receptor —4§-, dispuesto entre los
rodillos de reenvio =34~ y =36~ y orientado en la direc~
cidn del transporte segin la flecha ~A-; un ramal ascen—
dente, indicado con la referencia =50~ y situado entre los
rodillos de reenvio =36= y —=38-; un primer ramal horizon-
tal =52-, situado entre los rodillos de reenvio =38~ y
=40-; un ramal de retorno -54-, situado entre los rodillos
de reenvio -40- y =42~; un segundo ramal horizontal -=56=,
situado entre los rodillos de reenvio -42- y -44-; un ra-
mal descendente ~58-, situado entre los rodillos de reenw
vio =44~ y -46-~, y finalmente un ramal de conexibén -60~,
situado entre los rodillos de reenvio ~46~ y ~34-. LOs ra~
males ~48~ y ~60-, =50~ y =58-, y =52~ y ~56~, corren pa~
ralelamente entre si y se desplazan en sentidos contra—
rios. Los pasos de un ramal al otro se realizan esencial-
mente en Angulos rectos, de forma que, pof ejemplo, el
conjunto del ramal receptor -48- y del ramal ascendente
-50~-, puede ser considerado como una unidad en forma de L.
Los cangibnes oscilantes -30~ (figuras 2 a 4)
estin suspendidos por sus extremos, a manera de péndulos,
de las cadenas del transportador sin fin -32-, y su cen-
tro de gravedad -62- (figura 4) se encuentra por debajo
de su eje de oscilacidén o basculamiento -f4-, de suerte
que se ponen automiticamente en su posicidn de recepcidn
y de transporte, representada en las figuras 2 y 3, y se

mantienen igualmente en esta posicibdn cuando se deposita
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sobre ellos un trozo de masa ~20~, volviendo a esta pogi
cidn oscilando después del basculamiento. Em uno de los
extremos de cada cangildn oscilante se encuentra montado,
Fijo en rotacién con el mismo, un rodillo o disco de ro-
damiento -66~, de forma que cada cangilén gira al mismo
tiempo que su rodillo alrededor del eje de oscilacibén -~64-,
cuando una de estas piezas es animada de un movimiento de
rotacidén o pendular.

En la vecindad de la estacidn de descarga -18-,
donde los trozos de masa =20~ contenidos en los cangilones
oscilantes =30-, son vertidos del primer ramal horizontal
~52- sobre un soporte receptor -67- que ha sido colocado
bajo la estacién de descarga -18~, se ha previsto encima
de 1os rodillos de rodamiento —66-, un rail -70- que se
extiende sobre toda la longitud de dicha estacibén de des~
carga, el cual puede ser elevado y bajado y que lleva una
superficie de rodamiento de la misma longitud, vuelta ha-
cia dichos rodillos y Formada por una materia elastica y
blanda que se halla fijada al rail. El mecanismo de ele- -
vacién y descenso del rail -70- no ha sido representado
en el dibujo; puede estar constituido, por ejemplo, por
un sistema adecuado de palancas oscilantes, las cuales se
hallan acopladas a un dispositivo de accionamiento que
puede ser comandado, las cuales estan en condiciones de
llevar la superficie de rodamiento ~72- en acoplamiento

con los rodillos —-66- y de separarla de ellos. Dichos su=-

- perficie y rodillos forman parte de un dispositivo de man

do para los cangilones oscilantes —«30-.
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Un sensor =74~ que se halla unido, como se apre
cia en la figura, al rail -70- por intermedio de una pa~

lanca oscilante de dos brazos =75=, acoplada a éste y que

Puede, por ello, desplazarse hacia artriba y hacia abajo

en sentido opuesto al de dicho rail, rebasa hacia abajo es
te Gltimo, cerca de su extremo para quedar muy cerca de
los cangilones oscilantes =30-, que desfilan por debajo
del mismo, de forma que, cuando el rail es elevado, se dis_
pone, segin indica la figura 2, en la trayectoria segin la
cual se desplaza un trozo de masa =20~ llevado por uno de
los cangilones. El sensor =74~ puede oscilar en el senti-
do de desplazamiento del trozo de masa -~20-, y al hacerlo
acciona un contacto ~76~ que pone en funcionamiento el
dispositivo de mando para hacer bajar la barra =70~. Una
fase de temporizacién desencadenada por esta operacién,
dura hasta que el transportador sin fin -32-~ haya adelan-
tado algo menos de la distancia o paso entre dos cangilo=
nes oscillantes. La relacién de multiplicacién determina-—
da por el didmetro de los rodillos de rodamiento -66- es
elegida de manera que los cangilones oscilantes son lle-
vados de su posicidén de transporte a la posicibédn bascula=
da durante esta fase de temporizacidn.

Cuando funciona el dispositivo -10~ Fformador
de 1o0s trozos de masa, el aparato ~12« preparador de la
masa deposita sobre la banda alimentadora -24- doce hile-
ras de trozos de masa que llegan a continuacibén sobre la
banda fransportadora -28- y que, déspués del tratamiento

por los aparatos ~14~ y -16- de modelado, son depositados
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sobre los cangilones basculantes -30~ del transportador
sin fin -60~, animado éste de un movimiento discontinuo.
Entonces 10s trozos de masa =20~ son transportados hori-
zontalmente por el ramal receptor ~48- que avanza en el
sentido de transporte de la banda -28-, luego hacia arri=
ba por el ramal -50- para llegar finalmente, en el senti-
do opuesto al de avance de dicha banda, a la estacidn de
descarga —~18-, sobre el primer ramal horizontal =52-.

Tan pronto como, después de un nimero de pasos
de avance que es inferior al nimero de cangilones bascu-
lantes que se encuentran en un instante dado sobre el ra-
mal de descarga, el sensor -74- entra en contacto con un
trozo de masa -20- de uno de los cangilones que se encuen—
tra en la cabeza de la serie y que, debido al avance del
transportador, se encuentra desviado y empujado contra-el
contacto =76~, el rail ~70- con su superficie de rodamien~
to -72-, es bajado y apoyado sobre los rodillos de roda-
miento —-66-, al mismo tiempo que.el sensor es elevado fue-
ra de la trayectoria de los trozos de masa, tal como se
representa en la figura 3. Al paso de transporte siguiente
del transportador sin fin, todos los rodillos ~66~ que se
encuentran en acoplamiento con la superficie de rodadura
~72- ruedan sobre la misma, 1o que hace bascular los can-
gilones =30~ y depositar los trozos de masa =20- que ésm
tos contienen sobre el soporte receptor -67-, tal como se

indica en la figura 4. Antes de que la superficie de roda

miento =72~ pueda entrar en contacto con el primer rodi-

1lo, del primero de los cangilones que vienen a continua
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cibén de los que han sido basculados, el rall =70~ es ele-
vado al mismo tiempo que el sensor -74- es bajado,de mane
ra que se restablece el estado existente antes de la des—
carga por oscilacibén descrita precedentemente. Cuando el
sensor =74~ es desviado otra vez por el trozo de masa =20-
que se encuentra en cabeza de la serie siguiente, se repi
te la operacidn de basculamiento descrita antes, y entre
tanto el soporte receptor -67- lleno, ha sido avanzado o
substituido por otro que ha de recibir los trozos de masa
que seran volcados ahora.

Tal como se desprende de la anterior descripcién,
la estacidén de descarga -18- se encuentra encima de las
bandas de alimentacidn =24~ y transportadora -28-, y la
méﬁuina modeladora de trozos de masa -10- de acuerdo con
la invencibn, no llega sino hasta el ramal descendente =58-.
La altura de la estacidén de descarga -18- puede ser elegi=-
da en manera de obtener una colocacibén y una retirada fa-
ciles del soporte receptor —67- sin que se produzcan pro-
blemas de espacio. A su vez, el soporte receptor puede ser
situado, si se desea, entre los dos ramales horizontales
~52- y =56-, en cuyo caso el rail -70- deberia ser lleva-
do oportunamente en acoplamiento con los rodillos =66~ por
debajo, si todavia se desea verter los trozos de masa por
detrés.

Serén independientes del objeto de la presente
invencién los detalles accesorios y demds caracteristicas
constructivas no esenciales, tales como los sistemas de

construccidn mecénica adoptados para el montaje de los Or-
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ganos esenciales descritos, por quedar todo ello comprenw-

dido dentro del alcance de las siguientes reivindicaciones.

NOTA

Se reivindica como objeto de la presente patente
de introduccidn:

1.  Perfeccionamientos en miquinas modeladoras
de trozos de masa para la industria panadera y similares,
del tipo de las que comprenden al menos una banda transpor
tadora de una anchura adecvada para el transporte de va-
rias hileras de trozos de masa y que, después de pasar ba-
jo al menos un aparato modelador de masa, desemboca en una
estacidn de descarga, un transportador sin fin dispuesto
después de la estacibén de descarga, en el sentido de trans
porte de la banda, con un ramal de descarga ¢ de suminis—
tro sensiblemente horizontal y que se desplaza paralela-
mente a dicha direccibn de transporte, llevando el trans-
portador cangilones oscilantes, dispuestos transversalmen=
te a la direccibén de transporte y que se siguen unos a o-
tros en asta direccidn, pudiendo los cangilones que.se en—
cuentran en el ramal de descarga ser accionados simulté-
neamente por un dispositivo de mando para pasar de una po
sicibén de transporte a una posicibén basculada volviendo
luego ala posicidén de transporte, y pudiendo ser dispuese
to un soporte receptor bajo el ramal de descarga para re=

cibir los trozos de masa que caen de 10s cangilones cuan-

do éstos pasan a la posicidn basculada, caracterizados e-
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sencialmente por el hecho de guiar el transportador sin
fin por medio de ruedas de reenvio que se hallan dispues-
tos de tal manera que por 1o menos una parte del ramal su
ministrador o de descarga del transportador sin fin, se
encuentra situado por encima de la banda transportadora.

2. Perfeccionamientos en miquinas modeladoras
de trozos de masa para la industria panadera y similares,
de acuerdo con la reivindicacidén 1, caracterizados esen=
cialmente por el hecho de que el transportador sin fin par
te de la estacidén distribuidora de ia banda transportado-
ra, formando un ramal de transferencia o receptor, luego
un ramal ascendente, después del cual se continfia con un
ramal horizontal y dispuesto encima de la banda transpox-
tadora para volver Ffinalmente a su punto de partida.

3. Perfeccionamientos en méquinas modeladoras
de trozos de masa para la industria panadera y similares,
de acuerdo con las reivindicaciones 1 y 2, caracterizados
esencialmente por el hecho de que el retorno del transpor
tador sin fin realiza por medio de un segundo ramal hori-
zontal, paralelo al primero y de sentido contrario al mis
mo, y luego por un ramal descendente y un ramal horizontal,
regpectivamente paralelos y de sentidos contrarios res-
pecto del ramal ascendente y del ramal receptor.

4, Perfeccionamientos en maquinas modeladoras
de trozos de masa para la industria panadera y similares,
de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a
3, carécterizados esencialmente por el hecho de que el ra

mal suministrador o de descarga puede estar constituido
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por el primerc, o segundo ramal horizontal.
5. Perfeccionamientos en migquinas modeladoras
de trozos de masa Para la industria panadera y similares.
La presente memoria descriptiva consta de cator
ce hojas foliadas escritas a mdquina por una sola cara.

Barcelona, 3 de junio de 1975

TALLERES BALART, S. A.
Ty
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