
PATENTE OE INl/ENCIúN

PERFECCIONAMIENTOS EN MAQUINAS PESADORAS AUTOMATICAS.

£&ácUanU: INDUSTRIAS ROBOT, S.L¿, entidad española,

residente én: Crta. de Valencia-Alicante 

Km 24B, ALBACETE.

La presente invención tiene por objeto unos 

perfeccionamientos introducidos en máquinas pesa 

doras automáticas, electrónicas, especialmente 

destinadas a manipular productos difíciles, frá­

giles o irregulares, como pueden ser patatas fri5
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15.

20.

25.

tas, caramelos etc. • ;

La máquina pesadora según la presente invención se cons- {

tituye de una tolva vibrante de la que el material a pesar pa-t 
. . « 

sa a la báscula a través de un canal vibrador. £1 plato de laj

bascula esta formado por dos piezas abatibles hacia el inte- i

rior y mandadas por un sistema de palancas. La bascula dispo-;

ne de una aguja indicadora del peso que se encuentra er- cada •
>

momento en la bascula y una aguja de programación que tiene 

por misión la programación del peso que se desea pesar. La 

parte móvil de la bascula va montada sobre un eje, el cual a ■ 

su vez va montado por sus extremos en los que termina en sen­

dos alojamientos hemisféricos en los que se alojan las puntas 

cónicas de ambos tornillos, montándose entre cada alojamiento i 

y la respectiva punta cónica una serie de bolas que dan una |í
gran sensibilidad al aparato lo cual se traduce en una mayor ¡ 

exactitud de las pesadas. La bascula incorpora un equipo elec' 

tronico mandado mediante dos células fotoeléctricas, de las [
cuales la primera es de aproximación a la pesada y la segunda : 

Bntra en acción cuando se llega al peso exacto. Estas dos ce-1 

lulas que reciben la luz de sus correspondientes lamparas excij 

tadoras, se desplazan y 3ituan acompañando a la aguja de pro- j 

gramación y son obturadas por una bandera que acompaña a la ! 

aguja móvil de lectura de peso. Cuando la bandera corta el 

haz de luz correspondiente a la primera célula, se hace que e l , 

caudal de alimentación disminuya considerablemente, encontrán­

dose ya el peso en las proximidades del peso programado cótnple¡ 

to, siendo la segunda célula la encargada de cortar el citado .
i

caudal cuando se completa el peso exacto, lo cual se logra per

fectamente debido al reducido caudal.
f « 

El equipo electrónico tiene a su cargo los siguientes co-|30



3

5.

10.

15.

20 .

25.

metidas:

a) regular el caudal de salida de la tolva principal

en el canal de alimen
" * i

ta'ción a través del regulador de paso

c) regular el caudal en el canal de alimentación

d) cortar el suministro a la báscula, en el preciso ins­

tante en que se completa el peso

e) poner en marcha el mecanismo de apertura

f) accionar el sistema de absorción de inercias.

Para una.mejor comprensión de la presente Invención'se ha 

ce a continuación una descripción detallada con referencia a 

los planos adjuntos, en los cuales:

La figura 1"representa esquemáticamente uns( vísté frontal 

de la báscula según la presente invención.

La figura 2 representa un detalle de le báscula represen-
«. \

tada en la figura 1.

La figura 3 muestra como se-efectúa el montaje del eje de 

18 partB móvil de la báscula.

- N O T A  - -

Descrita suficiéntemente la naturaie2a del invento, asi 

como la manera de realizarlo en la práctica, debe hacerse cons 

tar que las disposiciones anteriormente indicadas son suscepti 

bles de modificaciones de detalle Bn cuanto no alteren su prin 

cipio fundamental, siendo lo que constituye la esencia del re­

ferido invento y por lo que se solicita Patente da Invención 

por 20 años en España, sobre: PERFECCIONAMIENTOS EN MAQUINAS 

PESADORAS AUTOMATICAS, caracterizándose por lo siguiente:

IB.- Perfeccionamientos en máquinas pesadoras automáti­

cas', caracterizados porque se dota a cada máquina de una tolva 

vibrante que desemboca a través de un mecanismo regulador de

b)scontrolar la entrada de producto

30.
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paso en un canal vibrante que conduce el producto al platillo ¡ 

de la báscula, el cual esta dividido en dos mitades abatibles I 

que son mantenidas en posición mediante un juego de palancas y! 

dos resortes mientras recibe el producto y que se abren median! 

te un mecanismo de apertura y expulsión accionado por un motor!

a través de un embrague electromagnético, el cual entra en ac-¡
|

cionamiento cuando la aguja de lectura se encuentra con la agijj 

ja de programación poniendo en funcionamiento un equipe elec­

trónico encargado también de regular la salida de la tolva, el 

caudal del canal de alimentación, corta el suministro a la bás 

cula cuando se completa el peso y acciona el sistema de absor­

ción de inercias para evitar que siga cayendo el producto an­

tes de que el platillo retorne a su posición de cerrado.

28.- Perfeccionamientos según la reivindicación 1, carac­

terizados porque el eje de las partes móviles se monta entre
i

dos cojinetes de juego ajustable que presentan sendos aloja- ! 

mientas de forma hemisférica cóncava, que sirven de pista a b_o j 

las, con juego ajustable mediante puntas cónicas roscadas al j 

soporte fijo y frenadas mediante contratuercas. ¡

33.- Perfeccionamientos según la reivindicación 1, carac-J 

terizados porque se disponen dos células fotoeléctricas que í 

reciben la luz da sus correspondientes lamparas excitadoras, 

acompañando a la aguja de programación y son obturadas por una 

bandera que acompaña a la aguja de lectura de peso, de forma 

que cuando la bandera corta el haz dB luz a la primera célula 1 

disminuye considerablemente la alimentación en las proximioa-

des del peso completo siendo la segunda célula la que corta el 

suministro por completa al completarse el peso exacto.

4 8 .- perfeccionamientos en máquinas pesadoras automáticas 

tal y como queda sustancialmente descrito en la presente tierno-

í

i
I
Ii





ES
CA

LA
 V

AR
IA

BL
E



INDUSTRIAS ROBOT S.L.





ND
US

TR
fA

S 
RO

BO
T 

S.L
.__

__
__

__
__

__
__

__
__

 
en

 3
 

h
o

ja
s

 
n*

z
!

■ f
U \ ’

• \  1

00

<
<
ov>
UJ



INDUSTRIAS ROBOT S.L.

E S C A L A  V A R I A B L E .
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INDUSTRIAS ROBOT S. L.

FIG.3

E S C A L A  VARI ABL E .
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