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Esta invencidn se refiere a un dispositivo —-
antomético para esquilar y, en particuler, se refiere a

un dispositivo que puede ser utilizado para realizar el

esquilado de ovejas en forma automética o semliautomati- |-

ca.

“

Se conoce la forma de sujetar las ovejas en un|

transporte especial de forma tal que se encuentran prac;
ticamente libres de obstruccidn, de formae que el esquila
do se puede efectuar sin que haya necesidad de mover & 1
oveja del disposithvo.

Un ejemplo de los dispositivos de esta clase,
65 el que se describe- en la solicitud de patente ausira
liana n? 87705/75, que utiliza un par de soportes que su

jetan a la oveja epdas zonas situadas entre las patas de

lanteras y posteriores y Que sujetan a la oveja en situgl

¢ién elevada, de forma qde la oveja estéd relativamente -
libre de obstruccidn alguna, excepto en los puntos de =
contacto de los soportes,

Se ha propiesto la utilizacidén de un dispositi
vo que haga que la oveja quede relativamente immovil du—
rente el proceso de esquilado y que, por ello, sea posi-
ble mantener a la oveja en una posicidn en la que pueda
ser esquilada por un dispositivo automidtico dotado de lo

medios sensores apropiados.

Después de haberse llevado a cabo amplias invesl - -

W
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tigaciones, se ha descubierto que el esquilado se puede

efectuar de una forma relativamente simple, si un grupo

de conexiones ébcionadas en sentido rotativo sujetan las
tijeras en una forma especial, y que estas conexiones =
gon movibles en planos que desplacen las cuchillas desde
por ejemplo, la parte superior de la oveja, en un barri-
do hacia abajo y atrds, y haclendo una serie progresiva

de tales cortes, y que se pueda retirar el velldn de la

oveja en una operacidn totalmente antomética.

En las adjuntas hojas de dibujos:

. La figura 18, es una vista general de un dispo
gitivo de esquilado automédtico .

La figura 28, muestra, en forma esquemdtica,
el eje de la mdquina.

La figura 3%, muestra, en forma de diagrauma,
le posicion del chasis y del calibrador en sl esguilado
de una oveja.

La figura 42 muestra, en forma de diagrana,
una vista posterior de la oveja y de la méquina a la que
ge refiere la figura 3¢,

La figura 5%, muestra un movimiento tipico de
esquilado y pre&isposicién.

La figura 68, muestra el circulto electrdnico
de control como ejemplo.

Y la figura 72, muestra, en esquema, un ejems

®

gt
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plo del control hidraulico,

E1 dispositivo que constituye el tema de esta
invencidén comprende, por lo tanto, un grupo de conexiones
mecénicas sostenido sobre una base, cada una de las cue~-
les tiene uno o més ejes alrededor de 1os cuales una ¢ -
mas conexiones mecénicas pueden girar, cada una de ellas,
en relacidn con la conexidn o conexiones mecénicas a tra
vés de las cuales, pesa, y dispuestos de forma tal que ls
conecidén o conexiones gue soportan una o nés cabezas cor-
tantes o dispositivos de esquilado, se puedan ﬁacer Sew
guir cualguier perfil que se desee en cualquier parte del
cuerpo de una ovéja y para controlar la direccidn de-los
dispositivos cortantes de las cabezas esquiladoras nmedian
te la transmision de las diversas conexiones mecdnicas -
con cualquier mecanismo apropiade de tyansmision de formg
que giren u oscilen alrededor unas de otras en respuesta
a las 6rdenes dadas por un programa almacenado de antbema
no de coordenadas posicionales angulares y/o sensores sl
tusdos en o cerca de la cabeza eaquiladora, y el disposi
tivo que se deseribird es una forma tipica de la inven=-

cidén pero no tiene que estar necesariamente limiteda & -

todos los detalles & los que se va a hacer referencia mag .- ..

adelante.

Un chasls 1, cuyo extremo inferior contiene un|  --

eje 2 que pasa a través de una base de soporte 3 en for-|
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“tativo 1.

ma de remolque movil y alrededor del cual gire este cha-
sis 1, cuando es accionado por cualquier medio apropiado,
lleva en su extremo supefior una viga 4, situada en posil
cién horizontal y sostenida y accionada alrededor del ejq

5 pasando a través del extremo superior de este chasis rg

Egta viga situada en posicidn horizontal, sos-
tiene sobre sl un par de ejes rotativos acclonados 6, que
preferentemente, se disponen en un ligero angulo, une en
relacidn con el 6tro, para proyectarse sustancialmente -
en 4ngulos rectos hasta los ejes 5 de la viga 6, situada
en posicidén horizontal de forma que los ejes 7 de estos
&drboles, cuando se proyectenm se crucen en o cerce de la
linea intermedia 8, donde ésta se cruza con los dos ejes
sen un paso radial 9, bvarrido por el extremo de los dous -
brazos en forma de calibrador 10 que sujetan las cabezas
esquiladoras 1l.

Sosteniendo sobre los ejes 6, accionados en —-
sentido rotativo se encuentran log brazos en forma de cg
libradores 10, cada uno de los cuales es pivotado por un
extremo & través del extremo de cada upno de los ejes ro~
tativos 6 arriba citados, de forma que los brazos 10 se
extionden hacia fuera desde la vige 4 situada en posiciél
horizontal pero que, en su extensidén hacia fuera pueden

ser accionados por los ejes rotativos 6 para ofrecer una

-
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relacibn angular diferente de los brazos 10 con el plano
intermedlio alrededor del cual giran los planos de los bra
zos de calibrado 'y que es, pricticamente, en &ngulos rec-
tos con la viga situada en posicidén horizontal,

Dos brazos de calibrado 10 pueden tener sus ex-
tremos de forma gue puedan ser désplazados separéandose o
acercéndose unos a2 otros por medio de cualquier motor o ag
tivador apropiado que accionan los extremos pivotados cer-
ca de la viga situada en posicién horizoantal alrededor del
eje 12, Estos brazos de calibrado pueden ser accionados =
al unisono en las direcciones angulares opuestas u opera-
das con independencia, -

Se comprenderéd ahora que, de esta forma, cada -
uno de los brazos 10 no sdlo puede ser accionado en forma
arqueada alrededor del eje 5 de la viga 4 situada en posi
cidén horizontal, sino también que cada uno de los brezse
10 se puede hacer girar alrededor del correspondiente eje-
6 a través de la ﬁiga, y puede ser angulado de forma va-
riada en relacion con los ejes 6 que utilizan unos moto-
res apropiados, o0 activadores de transmisidén convenientes.

En el otro extremo de estos bragos 10 se encuen

tran las ménsulas 13, sostenides éstas también, de forma

r

que puedan ser orientadas en torno a los brazos 10, y es- o

t as ménsulas 13 sujetam las cabezas esquiladoras 1l w ——

otros dispositivos cortantes, pero en forma tal que los e f;
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tados dispositivos pueden ser orientados en torno al eje
14 de las mensulas.

De esfa forma, en primer lugar el angulo de cg
da una de las cabezas de esquilar u otros dispositivos =~
cortantes se puede variar para atenerse a la posicion del
animal, y las cabezas cortantes pueden ser orientadas adg
nés alrededor de sus ejes, de forma que los peines gueden
de care en la dirsceidn correcta durante el movimiento dg
las cabezas de esquilado,

En consscuencia, el dispositivo que se descri-
be ofrece un movimiento universal a las cabezas de esqui
lado por cuanto se puéden hacer girar para atenerse a la
direccion del movimiento en cualquier momento, se pueden
angular sobre los brazos para adoptar el angulo éorrecto
de ataque del peine, 86 mueven hacia o desde unas a otrag
mediante el accionamiento de los ejes para desplazar los
brazos hacia dentro y hacia fuera, se pueden posicionar
ain més actuando sobre los ejes en los que estén sosteni
dos, y se les puede dar un movimiento arqueado mediunte
el movimiento rotativo aplicado a la viga situada en po-
gicién horizontal. Esto se ilustra, ademds, en las fizu-
ras 38 y 449,

El método para aleanzar los movimisntos reque-
ridos de las diversas conexionss eam mediante el uso de uy-

dispositivo clectrdnico programable que contisn en sus -
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bancos de gemoria las coordinadas angulares de las diver |

sas coneciones que definen cada posicidn selsccionada so
bre la superficié de la oveja y que controla los motores,
activadores o mecanismos similares de forma que las cone
xiones se desplazan simulténeamente para alcanzar las --
coordinadas ansulares de cada posicidn en una secuencia
de tiempo que viene detsrminada por el dispositivo elec=
trénico programedo, y mediante el uso de'un sensor o sen
sores qge controlan un motor, activador o mecanismo simi
lar para»detarminar la proximidad y/o la fuerza aplicada
por la cabeza esquiladora o cualguier otro dispositivo -
cortante a la superficie de la oveja.

El movimiento radial hacia dentro y hacia fue-
ra de los brazos del calibre, conjuntamente con los fac-
tores de escalado aplicados a algunas de las coordinades
angulares de las diversas conexiones, permite que este -
dispositivo automdtico de esguiblado, ajuste sus movimien
t08 para acomodarlos a los diversos teamafios de ovejas, y
la determinacidn de estos factores de escalado se puedeq
lograr mediante la medicidén automética, o en alguna otra
forma, de las dimensiones lineales, o alguna dimensién 1il
neal, de la oveja que haya gque esquilar, por ejemplo, la

longitud desde la nariz hasta el extremo posterior de la

Oveja.

Asi, un sensor asociado con la cabeza de esqui~. -
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lado o con cuaslquier otro dispositivo de esquilado bajo
el control de un dispositivo electrédnico programado, pue
de desplazarse Sobre el cuerpo de la oveja, siendo el re

corrido inicial de corte desde la cabeza a lo largo del

L

lomo hasta la cola, sigulendo entonces el contorno del -
cuerpo, ¢s decir, desde la espina dorsal de la ovela —
haeia abajo hasta alfededor del vientre y los dispositi-
vos de esquilado pueden entonces volver pare hacer un se
gundo recorrido en una nueva posicidén, y ésto puede con-
tinuar hasta que se haya retirado 1a toralidad del vellém
habiendo sido comprobado que el movimiento arqueado de -~
los brazos es particularmente apropiado a causa del con~
torno que presenty una ovejé cuando se le suspende s0bTre
unos descandos, Lo que permite que las patas traseras -
sean esquiladas con efectividad durante el movimiento -
descendente de la cabeza de esguilado, ya que se puede -
hacer que el barrido sige el &naulo de proyeccidén de las
patas traseras de la oveja.

4 causa de la rotacién de los brazos y del mo=-
viniento universal que se dé4 a los mismos, y & cuusa de

la posibilidad de angular la cabeza de esguiladou otro

dispogitivo de esquilado en el extremo de los brazos, se

comprenderd que un mecanismo efectlvo de esquilado es el
que se ha provisto que, bajo el convrol de un dlupositie-

vo sensor y un dispositivo electrénico programado, permi
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tird que sea esquilada una oveja de cualqﬁier tamafio con
un minimo de atencidn.

Haci;hdo referencia a la figura 3¢, se muestra
una oveja sujeta en posicidén e inmovilizada con sus mua-
culos en posicién tetania. Ia oveja es sostenide por un
soporte que tisne cuatro almohadillas, una de las cuales
se sujeta justaﬁente por la parte inferior de cada pata.

Se muestra el chasis 1 en posicidn vertical, -
asl como diversas porciones 1A a 1D, e igualmente los bra
z0s de calibre se muestran con los numeros 10A 2 10D, y‘
las cabezas de esquilado 11A a 11D para ilustrar las di-
versas posiciones de los brazos de calibre, chasis y cabe
zas de esquilado con el fin de esquilar las distintas par
tes de la oveja.

La figura 4%, muestra, ademds, las posiciones
de las cabezas de esquilado y los brazos de calibrado pa-

ra las distintas posiciones que se ven en elevacidén desde

el extremo.

Inicialmente se midid un gran nomero de ovejas,|,
y con la oveja immovilizada, en el estado de tetania, cual

quier punto de la superficle de la oveja se puede definir|

pas los dngulos de los ejes A,B.C.D, como se muestra en

la figura 28, mientras que los dngulos de los ejes E de= |-
terminan la direccidn de la cabeza cortante y el eje F es| -

el movimiento de entrada y salida de los brazos de cali—-,:
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Los éngulos de cada uno de los ejes (o coordi-
nadas) se almaéénan en una memoria, con el fin de definir
el nfmero de puntos sobre la superficle de la oveja, y se
almacenan en un orden tal que describa una serie de movi-
nientos de corte y de presituacidén cuando sean leidos en
secuencia desde la memoria, Asi, la figura 52 muestra en
diagrama el cuerpo de una oveja y los diversos puntos don
de las coordinadés de los éngulos de cada uno de 1los ejes
se mide y se almacena en la memoria,

Una cabeza sensore estd incorporade a cada cu-
chilla, cuya cabeza sensora controla finalmente la cuchi
lla con el fin de awegurarse de que siga el contorno de -~
la oveja.

Para que la cabeza cortante se desplace desde
un punto de la superficie de la oveja P 1, aasta el si~-
guiente punto, P 2, cada eje se requiere que se mueva &

una determinada velocidad, proporcional al édngulo que hay

que cubrir por dicho eje, con el fin de asegurarse de que

el numero total de ejes llegpue a P 2 al niswo tieapo.

La descripecidn que sigue propone un método ande

to sucesivo sobre la superficie de la oveja. Cowmo quiera
que todos log ejes son controlados en una forma similar,

solamente se discutird uno de dichos ejes.

.
&

1'.
logo de controlar la velocidad de cada sje entre cada pun| "
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Haciendo referencia a la figura 68, un trans- i

ductor de desplazamiento angular de entrada al amplifice
dor Al ofrece ﬁﬁ voltaje proporciocnal a la posicidn real
de los ejes. Como quiera que el tlempo que transcurre qg'
tre-los puntos sucesivos es dijo, 0,2 segundos, la velo=
cidad que tiene'que alcanzar un eje entre el punto PL, -

que se define en la posicidn real indicada en el despla-

zamiento angular del transductor, y el punto P2, la posi

cién sucesiva requerida por la memoria, es proporcional
a la diferencia que existe entre su posicién real Pl, ¥y
la posicién requerida P2, Obsérvese que Pl es la posicidn
real del eje, y no necesériamente la P1 que define la me-
moria.

Una palabra de 8 bits almacenada en la memoria,
que representa la posiciSn requerida del eje, se convier
te en un voltaje y en entrada al amplificador A3.

Ia salida de Al (posicién real E) y A3 (posi-
cidn deseada E) son entradas; ambas, al amplificador de
diferencia A4. Las coordenadas (posiciones deseadas) se
léen desde la memoria cada 0,2 segundos. Cuando se lée
una posicidén deseada desde la memoéria, el voltaje de sa—
lida del A4 es proporcional a la velocidad que el eje tig
ne que alcanzar pare llegar al punto citado en 0.2 segun

dos.

En el tiempo t1 el eje se encuentra en P1l o po|.’"

E

.

492
>

s
> 4 9
+ oay

v o >
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. COX0.

sicién dngular<¥ Pl. o
Igualuente en el tiempo tl, el P2 se lée desde
la memoria. En.ésta tiempo, la saiida de Al es proporcio
nal a< ] Pl (posicién real), la salida de A3 es propor
cional a< § P2 (posicidén deseada), y la salida de A4
2% P2~§2Pl, es proporcional a la velocidad que el eje
tlene que alcanzar para llegar & P2 en tiempo t2.
Inmediatamente que se lée una posicidén deseada

desde ls memorié, el voitaje de salida del A4 es ensaya-

do y retenido. Este voltaje (velocidad requerida E) es en

trada al amplificador de diferencia A5. La salide del Al
se diferencia por el A2 para dar la velocidad real asi -
como pare entrar en el A5, La salida del AS serd positi-
ve si la velocidad real es negativa en comparaciéun con -
la velocidad requerida, y negativa si lo contrario es cig

to. Cuando las velocidad son iguales, la salida del 45 es

. La salida del A5 es entrada para los dos compa
radores Cl y C2, dispuestos de forma tal que si la velo-

cidad real es negativa en comparacidn con la velocidad -

requerida (la salids del A5 positivo) el Cl ofreceré una|

seilal de avance hacia delante. Si lo inverso es cierto,

(salide del A5 negativo), el C2 proveerd una sefial de re

corrido inverso. Si las velocidades recl y requerida son|

iguales, los dos comparadores se eno::ua1'z't;x-an'rdesconactado’.Jzz_-'i\~

r]

PO
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¥ lo estén las ruedas libres del eje. Las entradas de re
ferencia de lps comparadores se establece hasta justemen
te por encima ¥ por debajo del voltaje cero (mas o menos
1 bit) con el fin de aportar un punto muerto parse impe-

dir la oscilacidn del sistema. Para detener el eje al fil
nal del recorrido de esquilado, los dos puntos del reco-
rrido reciben las mismas coordinadas de tal forma que la
velocldad es reduclda a cero.

Si se requiere "retener" la méquina & mitad de
camino a 10 laigo del programa, el ultimo grupo de coor-
denadas puede éer nuestrsado continﬁamente, con lo gue -
se reducen las velocidades de todos los ejes a cero. Tos

capbios en las dimensiones laterales de la oveja se com~)

pensan auitomdticemente por medio de los brazos de calibrF'

controlados por serve y las cabeszas cortantes sensqras.-

de la superficie, ' _
Para los camblos en las dimensiones longitﬁdia

nales, los factores de escala habrdn de seyhplicados a

por 1lo menos dos ejes, Ay B en la figura 28, Los facto-

res de escala pueden ser aplicados a la red de realimenw— -

tacidn del A3 con el fin de cambiar la genancia y con --

ello cambiar la gama de las posiclones angulares que se |

desean., o

Los puntos de "disposicidm cero", entradas aleye -

Al y A3, figura 62, ajustan el centro alrededor del cuall- -

-
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-compradores comparen la posicién real con la posicién pj

se requiere pasen los ejes escalados. Puede que Sea ne=-
cesario cambiar desde un sistema de realimitacién a ve-
locidad a un sistema de realimentacién de posicidn, por
ejemplo, cuando un eje se encuentra bajo control manual.

Esto se puede lograr alimentando la salida de
A4 (figure 68) directamente al interior de los compara-

dores, y desconectando la salida del A5, Entonces, los

querida y la corrigen en consecuencia. Los interruptore
PETD pueden efectuar sl cambio de uno a otro sistema.

Ta migquina opera sobre el principio de un per
fil almacenado.

Las cubhillas se mueven en la direccion reque-
rida mediante el movimiento combinado de 108 ejes que seg
muestran en la figura 2%,

Los seis ejes previamente programados son: 4,
del chasis principal; B, de la viga; C, de rotacién del
calibre (céda uno de ellos se prdgrama por separado); D,
de inclinacién de la cuchilla, Y E, de rotacidén de la cu
chilla. '

El movimiento de retvaccidn (deniro/fuera) de
las cuchillas y los calibres, se controla por un sensér'.?;
de fuerzae de las cachillas que:

(a) detecta las variaciones mas pequefias en los contor-

nos de la oveja;




1 | (b) detecta el cambio en la anchura del contornmo de la
ovejas '

(¢) detecta la obstruccidn que puedan sufrir las cuchi-
llas, V '

En los casos (a) y (e), el mecanismo retractil
de 1a cuchilla ofrece una respuésta répida para segﬁir el
con@orno o retirar las cuchillas con raﬁidez, con el fin
de evitar dafios a la oveja o averias en las cichillas. En
el caso (b), los calibres se desplazan hacia dentro y ha-
10| cia fuera a velocidad mas lenta, siguiendo ¢l ancho de -
perfil de la»oveja. El perfil de uaa oveja, a efectos de
la programacidn, se contempla como una serie de coordens
das en un simple dibujo de rejilla.

Estas coordinadas o puntos se almécenan en la
15 | memoria de Lectura Programable Solamente (PROM) para cadg
eje programable con el fih de describir la serie de ﬁovi-
mientos deseados de corte y de presituacidén cuando se —

léen en secuencia desde los PROM simultaneamente para cas

!

da eje. . . . : s A
20 - La accidén cortante consistira en 48 movimien-
tosp cada uno de los cuales estd representado por 16 coox
denadas, estando cada punto representado por una palabra o

de 8 bits en el PROM de cada eje programable. : -

Unido a cada eje programable se encuentra un

25 | transductor (potencidmetro) que indica la posicidén en el |  i..
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brazo o el movimiento, ¥ la velocidad a la que se’mueve
en un momento determinado. Esta.informacién Se compare.
con la qué es ofrecida por el PROM para derivar una sefial
de error -que se aplica al elemento ae control del sistemal
de transmisién del eje apropiado en forme de impulso de
signo positivo o negativo con tanta frecuencia como se re
quiere para el ¢je controlado con e; fin de que establez
ca la velocldad correcta.

Conforme los diversos ejes se vayan aproximen=-
do al final de un recorrido, la informecion alimentads &
cade elemento de control hard que la velocidad se reduze
ca, alcanzando el cero al término de su recorrido, antes
de proveer una aceleracidén y una velocidad mémima para dej
volver a la cortadora al punto de partida para el siguien)
te recorrido. |

Con el fin de permitir la variacidn en el tama-
fio de la oveja, la informacidn del PROW despues de la copn
vérsién del digital en andlogo es escalada para algunos
ejes en ﬁroporcién al tamafio de la oveja a esquilar.

El sistema de trensmisién de la méquina es hi-
draﬂjco, con excepcion de la transmision de la cuchilla
que, preferentemente, es eléetrica,

La configuracibén del sistema nidradlico, que -
nuestra un eje, el eje del chasis principal, es la que -

aparece en la figura 78,

ek
e
A
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‘lica de tres posiciones. y accldn répida, accionada a so

El elemento de control es una vélvula hidrai-

lenoide, & la que se aplican impulsos desde la Unidad d
Control Electrénico, heciendo que la vdlvula actde y pr
vea la presidén a través del activador apropiado en la di

reccién necesaria, Cuando se encuentra en posicibén neu-

tral, los portillos de entrada de la vdlvule se encuen—

tran cerrados, pero los prtillos de salida permiten el

libre flujo, 1o que permite que el activador y el eje -
que esté, éstérmoviendo, puedan continuar en movimiento
Se precisard de‘amortiguacién en cada eje con el fin de
asegurar un funcionamiento estable, y esto se obtiené e
pérte con el uso de supresores en linea entre 1a’ vélvu~
le de control y el activador. Las exiéencias de amorti=
guacidn adicional serdn aetermingdas durante el proyec—
to detallado del sistema hidrailico para el modelo expe-

rimental,

Se han provisto acumuladores entre la bomba ¥y

el eje del chasis principal, y la bomba y los demds ejes,

con el fin de ﬁantener la presién y obtener aislamiento

entre los ejes durante el impulso de los activadores.
Una‘simple bomba de 2.ZKW, trabajando a .

31,63950 kg, por cm2, suministra todas las necesidades

hidranlicas, y se utiliza una vélvula de seguridad para

reducir la carga sobre la bomba entre las crestes de-lo% 2

@
|

L.
lis 5y




15

20

25

- 18 =

-eicloe de corts., Dos activadores lineales operan el eje

~ hidrailico.

7 acthvador lineal situado en el brezo y hace que la cichd

 gldo.sobre la piel de la oveja a través de tubos, siendo

producide la veriacién en la presidén del aire la varia-

del chasis principal, y se han'propuesto activadores ro
tativos para 1los otros ejes, aun cuando se podrian utili
zar iguelmente activadores lineales. Se puede utilizar -

tanto una bomba de volumen fljo como variables, del tipo

Los brgzos cortantes que‘encajan al final de -~
los calibres como soporte de subconjunto sostienen el cox
tador oéerado sléctricamente, estando montado el motor
de transmisidn en el brazo del cortador o cuchilla. Un
gsensor de fuerza incluldo tiene la misidn de»operar‘una
vidlvula de carrete del conjunto, cuando se tropieza con
une resistencia  al movimiento de avance por encima de ung

determinada presién. Esta vdlvula, a su vez, activa un =

1lla se retire répidamente alejindose de la oveja, y, oi=
miltamente, hace que el calibre se retrase de la oveja a
menos velocldad.

A titulo elternativo, la deteccién de la distan

cla se pusde realizar por medio de un chorro de aire dirj

cidén de la distancia del peine en relacidn con la plel,
se utiliza para mover una valvule de carrete para contro

lar le, posicién del activador.
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de deteccibn, tales como 10s que emplean una corriente

ne sintonizada, siendo aislada diche bobina sintonizada

Ademds, se pueden utilizar método aliernados

eléctrica de alta frecuencia que pésa a través de la piel
y del cuerpo de la oveja, un sensor que detecta el campo

producido,. Alternativamenté, se puede utilizar una bobi-

y convirtiendose en desintonizada cuando se sitda en las
proximidades de unz superficie y objefo, ¥y se puede em—
plear otro detector de capacitancia.

Este detector sirve para controlar de forma prg

¢isa la cuchillé, siendo el control principal estableci-|

do por un compubador que lleva glimentadas las,coordens=—

das angulares que definen las posiciones seleccionadas er

la superficie de una oveja,

Las acciones de roiacidn e inclinacién de los

brazos, que sitian las cuchillas en el dngulo correcto pg

ra realizar el corte se obtienen por medic del activador
rotativo y los ejes previamente programados.
En realidad, resulte bastante claro que un dis

positivo de esta especle puede hacer simplemente que una

oveja sea posicionada en el mismo, y la oveja serd esqui|

¥y solamente serd necesario que el operario se asegure de

que las ovejas se encuentran ciolocadas de forma correcta

¥y no tendrd que efectuar ningune de las partes del esquij

"

}

lada y liberada une vez que se le haya retirado el vellénf?i}
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‘do medios manuales, pero se prevé que a causa de la forme

lado.
Dicho dispositi#o, naturelmente, podria estable
cérse para efectusr el esquilado principal, y el esquila=-

do dificil podria ser completado por el operario utilizan

particular del dispositivo, serd posible completar el -
efecto del esquilado sin que sea necesaria operacién algy)
ne., '

Se sabé, naturalmente, que se dispone en la ac
tualidad de motores de control que pueden desplazar con-
facilided los diversos miembros en la forma requerida va
jo el control de un dispositivo programado pero, igualmen
te, seria posible utilizar activadores controlados por @é

dios neumdticos o hidrailicos para algunos de los movi-

mientos exigidos de, por ejemplo, los brazos de un movi-"

miento rotativo de los ejes, pero hay gge comprender que
elrmétodo de desplazar los diversos miembros puede ser -
efectuado en muy diversas formas, siendo la caracteristi
ca importanfe de la invencidén la disposicidén de la cabeza
8squiladora, o, dispositivo de esquilado que contiene un
sensor que puede o puede no ser sostenido sobre un activa
dor lineal sostenido sobre ume. serie de conexiones mecd
nicas en forma tal que la rotacidn angular controlads de
estas monexiones en relacidn unas con otras es suficien~

te para hacer que la cabeza esquiladora, o dispositivo co)

i3
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tante, sige el contorno de cualquier parte del cuerpo de

una oveja para llevar a cabo la casi total retirads del
velldn, sin necésidad de utilizar rafles de guia alrede-
dor de la oveja para que los elementos mecdnicos avan—
cen. '

Aun cuando se pfefiere utilizar un par de bra

z0s8 que operen simulténeamente en los lados opuestos de

la oveja, se comprenderd que debiera ser posible utili- |

zar un dispositivo con un solo brazo y cuchilla que po-

dria seguir completamente todo el contorno de la ovejg.’

il 0 T A

En resumen, la presente solicitud recaerd su~ |-

bre las siguientes reivindicaciones.

. 2

18, Perfecoionemientos introducidos en 1os

dispositivus para el esquilado de animales,-éaracterizga’

dos porque comprende medios para sujetar una oveja iomo | .

vilizada, medios cortadores en un sistema de conexidén -

pare hacer que el medlo de corte pase sobre la oveja y

-medios para controlar el movimiento del sistema de co-

nexidn por el cual el medio de corte pasa sobre el cuer .

po de la oveja para esquilarle la lana.
28 ,~ Porfeccionamientos introducidos en los

dispositivos para el esquilado de animales, segin la rei|

vindicacién primera, caracterizados porque el sistema de|

conexidn incluye un chasis pivotado sobre un eje trans=—
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| tado a la viga mediante una conexidn que permite que pi

versal a la oveja, una viga pivotade al chasis paralela

al eje transversal, y un par de brazos de calibre pivo-

voten alrededor de dos ejes en dngulos rectos uno con -~
otro y generalmente en &ngulo recto con dicho eje de la
citade viga. =

38,~ Pérfeccionamientos introducidos en los d4ig
poaitivos péra el esquilado de animales, segin.la reivin
dicécién ségunda; caracterizados porque el medio cortante
comprende una cuchilla pivotada y oséilante montade. éniel
extremo de cadea calibre,.

48,~ Perfeccionamientos introducidos en los dig

positivos pera el esquilado de animales, segin la reivin-

dicacidén primera, caracterizados pofque.comprende los ac |

tivadores del sistema de conexidén para desplazar el chaf o

sis, la viga, los calibres y las cuchillas en torno & sug

respectivos ejes, estando los activadores bajo el controll -

de un medio programado.

. 58~ Perfeccionamientos introducldos en los dig
positivos pera el esquilado de animales, segun la reivin-
dicacién cuarta, caracterizados porque el medio programa-
do es un control automético basado en un tamafio interme-
aio de oveja, estando basado el control del medio de cor
te, ademds, en respuesta al medio sensor gque detecta la

posicidn relativa de la cuchilla y la oveja, formando el
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medio sensor una sefial que pone en marcha un actlvador
que tiene la misién de situar a la cuchilla en posicidn,
68, Porfeccionauientos introducidos en Los dig
positivos.para el esquilado de animales, segin la reivin
dicacidén cuarita, caracterizadosﬁporque el medio es3 pro-
gramado en unidispositivo electrénico programable, que -
tiene alimentadas en sus bancos de memoria las coordena-~
das angulares de las diversas conexiones que definen ca-
da poslicidn seleccionada de la superficie de la oveja, -
siendo la posicién final de la cuchilla modificada pazfé

los medios sensores de la cuchilla,

78 = PERFECCIONAMIENTOS INTRODUCIDOS EN 10S DI
POSITIVOS PARA EIL ESQUILADO DE ANIMALESs 1.

Seglin se describe en la presente memoria des- |

criptiva que consta de veintiires hojas escrites-a méqui

na por una gola de sus caras y dibujos.

Madrid, 29 de Julio de 1976
Francisco Javier Plaza

P. P.

Ve, e a
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