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E l presento Invento se re fie re , conforme su enunciado 

indica, a c ierto s perfeccionamientos introducidos en los 

sistemas para pesado automático de fru tos, merced a los cua­

le s  7 mediante una adecuada combinación funcional, permiten 

5 . -  obtener u m  serie de opciones selectoras en e l modo 7  mane­

ra  de reso lver la  última fase del proceso de agrupamiento 

de dichos fru tos, para obtener un peso global previamente 

decidido*

Durante lo s últimos años 7  debido a nuevas técnicas de 

10*~ venta en l a  comercialización de fru tos, se ha encontrado

más conveniente e l  presentar la  fru ta  en e l mercado envasa­

da en m allas, lo  cual no sólo asegura un peso determinado, 

s i  no también una pulcra exactitud en dicho peso* Esto ofre­

ce rapidez de venta para e l d e ta llis ta  7 siendo a s i e l 

15«- sistema se está generalizando en gran manera*

La necesidad de esta forma de envasado en mallas ha 

obligado a una investigación del proceso comercial de con­

fección 7 se ha llegado a cuncluir que es necesario su auto­

matización con miras a ahorrar la  incidencia sobre costos 

20*— de origen, debido a la  gran cantidad de mano de obra necesa­

r ia  en lo s s is te ,a 8  utilizados hasta la  fecha*

pe la s  formas de empaquetado por la s  que pueden optar­

se , existen dos preferentes, la s  cuales se basan en obte­

ner un peso predeterminado, bien con frutos de tamaño 7 

25»— peso diferentes o, por e l contrario, con frutos de tamaño
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y  peso sim ilar. Sea cual fuere l a  selección del procedimien­

to de empaquetado» resu lta  c lara la  conveniencia de dotar 

a esta fase del mayor grado de mecanización posible» redu­

ciendo a l máximo la  u tilizac ió n  de operarios, ya que en am- 

5 .-  bos casos, y  supuesta una extrema rapidez por costumbre 

y re fle jo s  adquiridos, e l tra ta r  de obtener un conjunto de 

frutos con e l  peso deseado, impone una lim itación de velo­

cidad, pues forzosamente han de cogerse uno a uno, buscando 

la  combinación que se ajuste a l peso prefijado y  la  fa t ig a  

10 . -  de la  atención en e l transcurso de la s  horas de trabajo 

puede provocar serios errores an este deseado ajuste de 

peso.

A f in  de eliminar estos inconvenientes y  conseguir un 

llenado de mallas rápido y  s in  error, minimizando e l  uso de 

1 5 , -  personal, se han ideado lo s perfeccionamientos a que se re­

f ie re  la  presente invención, mediante lo s  cuales se logras 

e l abastecimiento de frutos sobre la  to lva  de un elemento 

de pesaje, la  comprobación dal peso obtenido, una fase de 

corrección para este peso, caso de no ser e l previsto y ,

2o.-  un vertido automático del conjunto dentro de la  malla del

envasado, cuando e l proceso se ha realizado en la  forma 

deseada.

Siendo a s í ,  e l sistema propuestos permite re a liz a r  dos 

modalidades de trabajo:

25 .-  l a . -  Llenado de la s  mallas mediante conjuntos de peso

variab le , de forma totalmente automática, utilizando fru ta  

sin  ca lib rar.

2a .-  Llenado de la s  mallas mediante conjuntos de igual 

peso, de forma automática, utilizando fru ta  calibrada.

30. -  be conformidad con la  idea del invento, e l  sistema pro-
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puesto eat¿ constituido por un conjunto de elementos entre 

los cuales se incluyen: un sistema general de distribución 

de fru tos, un sistema de alimentación de fru tos, un elemen­

to de pesaje con dispositivo de control incorporado, un s is -  

J , — tema para la  alimentación de un fruto de contro, un dispo­

s it iv o  de retorno de pesadas rechazadas hacia e l sistema de 

alimentación, un cuadro de controles y , una máquina para e l 

cerrado de mallas*

Una ves se haya comprendido con mayor claridad e l con- 

10 *- junto del Invento, otros detalles y  características del 

mismo, se irán  poniendo de manifiesto en e l transcurso de 

la  descripción que a continuación se da, en la  que se expo­

nen los d etalles más particulares de la  idea que aquí se 

preconiza, como, asimismo, de los medios que para su puesta 

15*- en práctica pueden emplearse* Estos detalles se dan a t ítu ­

lo  de ejemplo, haciendo referencia a un caso posible de rea­

lización , pero e l invento no queda lim itado, exactamente, 

a los d etalles que aquí se exponen, debiendo ser considera­

da, por tanto, esta descripción, desde un punto de v is ta  

20*"* ilu stra tiv o  y  s in  lim itaciones de ninguna olase*

Una idea más amplia de los perfeccionamientos la  pro_ 

porciona la  siguiente descripción, en la  que se hace re fe­

rencia a la s  hojas de dibujos ilu stra tiv o s  que a esta memo­

r ia  se acompañan y en la s  que de manera un tanto esquámá- 

25*- t ic a  y  exclusivamente por v ía  de ejemplo, se representan 

los d etalles preferidos por la  idea del invento*

En estos dibujos se usan referencias semejantes para' 

indicar piezas, conjuntoá y  partes, que se corresponden en 

la s  diferentes v is ta s  presentadas, cuyos elementos, deta— 

30*- l ie s  y  organización, se definen de una manera específica  en
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«1 transcurso de esta Memoria y , despule, se concretan en 

la  nota reivind icatoría  final»

En dichos dibujos:

l a  figu ra  1  corresponde a una v is ta  fro n ta l, general y  

5 ,-  esquematizada, del sistema propuesto»

X,a figura 2 muestra una v is ta  la te ra l del conjunto re— 

presentado en la  figura anterior, con detalle  particu lar de 

los sistemas de alimentaciln y  e l sistema de retorno de la s  

pesadas de rechazo»

lO ,- i,a figura 3 corresponde a una v is ta  la te ra l del conjun­

to , con detalle  particu lar del sistema de alimentaciln para 

los frutos de control»
X,a figu ra  4 es una v is ta  fron ta l del alemento de pesaje* 

X,a figu ra 5 corresponde a una v is ta  la te ra l del elemen_

15, -  to de pesaje»
La figu ra  6 muestra una v is ta  parc ia l del limbo medidor 

perteneciente a l elemento de pesaje, con sus correspondien* 

tes controles electrónicos responsables del control de la  

alimentaciln y  de la  exactitud de la s  pesadas»

2o»« La figura 7 corresponde a una v is ta  fro n ta l del plato

receptor incorporado a l elemento de pesaje»

La figu ra 8 muestra una v is ta  la te ra l del referido pla­

to receptor»

En relación  con la s  figu ras anteriormente indicadas,

25»- se hace la  aclaración de que según e l ejemplo de ejeución 

representado, e l primer elemento del sistema está consti­

tuido por una cinta transportadora 1 ,  l a  cual puede estar 

acoplada a una de la s  bocas de sa lid a  de un calibrador de 

fru tos, teniendo como misión traer dichos fru tos hacia e l 

30»- sistema de trabajo. Esta cinta se moverá a velocidad contro-
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lada sobre pertinentes guías, yendo provista de paramentos 

la te ra le s , a los cuales se incorporarían la s  bocas de s a l i­

da para acoplamiento de los allmentadores y en su parte in­

fe r io r  l a  boca de sa lid a  para adaptación a l medio de alma- 

5«- cenare de frutos para control de peso» Debe tenerse en cuen­

ta  que la  fru ta  para dicho control podría ser de un tamaño 

predeterminado» no necesariamente sim ilar a l del conjunto 

de fru ta  transportado en la  parte superior de la  cinta; la ­

to puede obtenerse fácilmente, conectadlo la s  sa lidas del 

10».- calibrador bien a una u o tra parte de la  cinta transportado­

ra»

E l d ispositivo alimentado 2,  que puede componerse de 

una o varias de estas unidades, preferentemente contará de 

dos, a f in  de obtener una mayor rapidez en e l trabajo,cada 

15»- una de la s  cuales con sistirá  en e l objeto de la  patente de 

Invención na» 361.465, definido por una carcasa de forma 

prism ática, abierta por su parte superior, que arb itra , en 

sentido longitudinal, dos e jes  apoyados en pertinentes ro­

damientos, comportadores de sendos ro d illo s : uno h e lico i- 

2o»- d a l, en forma salomónica, y  e l  otro liso» Ambos ro d illo s 

se encuentran acoplados mediante una transmisión a un mo­

to r e léctrico , que los hace g irar en igual sentido y  a idén­

t ic a  velocidad» En la  canal del cilindro helico idal puede 

a lo jarse  cualquier tamaño de fru to , que avanza por e l  efec- 

2 5 ,-  to rotativo del cilindro hacia la  booa de salida»

E l transporte ordenado y sucesivo de estos fru tos pue­

de rea lizarse  a la  cadencia deseada controlando la  veloci­

dad del elemento motor»

A la  sa lid a  de cada una de la s  unidades alimentadoras 

30»— 2, se incorpora tram pilla, 3» de movimiento comandado
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por e l electroimán 4 . cada tram pilla es independiante del 

alimentador y  merced a l electroimán de mando puede adoptar 

dos posiciones operativas: una para paso lib re  de frutos y  

otra de bloqueo*
5*- io s frutos a los que lo s dispositivos de control per­

miten pasar, caen en e l plato 5 del elemento de pesaje 6, 

e l cual consiste en una balanza automática capacitada para 

aceptar, procurando señales susceptibles de advertir: un 

peso determinado de fru ta , in su ficien cia  de peso, pero co- 

1q* -  rrecto , o bien, exceso de peso* E l plato de la  balanza 5 

adopta la  forma de ca ja , abierta superior e inforiormente, 

con dos de sus la te ra le s  largos 7 y  lo s otros dos cortos 8. 

lo s  la te ra le s  largos cuentan con una de la s  partes de un 

contactor de proximidad 9, vinculado a c ie rta  zona de la  

15*- base, mientras que fijad o  a e llo s  se encuentra la  otra par­

te de dicho contactor 10* E l plato se h a lla  encepado por 

un soporte en forma de "ü* 1 1 ,  e l  cual atorni l l a  a l meca— 

nisoo de acción de la  balansa. Dicho soporte en compor­

ta  en sus extremos sendos rodamientos ensartados por e l  e je  

20*- 12* que define la  charnela para e l pivotaje de la s  dos mi­

tades de fondo 13 y  14-, respectivamente* Cada una de estas 

dos mitades va provista de los contrapesos 15 y 18* que 

tiende a lle v a r la s  a la  posición de c ie rre , cuya posición 

queda asegurada por la  acción de los electroimanes 17 y 18» 

2 5 ,•  jju la  parte superior o cabezal de la  balanza, van mon­

tados un número determinado de elementos de detección por 

proximidad 19, 2o, 21 y 22, que son actuados por la  placa 

metálica 23, f i ja d a  a la  aguja indicadora de la  balanza 24-. 

Xa escala 25 de dicha balanza se encuentra graduada de 600 

30*- a 0 gr. y  de o a loo gr*, recorriendo e l  limbo db izquierda
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a derecha» con divisiones del limbo a incrementos de 10gv*« 

y  su mecanismo permite obtener diferentes pesos*

E l sistema de retorno de fru ta  a la  cinta de alimenta­

ción 1  consiste en un deposito 26» la  parte in ferio r del 

5*- cual alimenta a un elevador de congiIones 27» que produce e l 

ascenso de lo s fru tos para su descarga sobre dicha cinta 1*  

l a  velocidad de transporte de la  fru ta  es variable y  depen­

diente de la s  características dadas a la  transmisión del re­

ferido  elevador*

10*~ S i  conjunto incluye también un sistema de alimentación

adicional, con almacenaje propio» que puede u tiliz a rse  para 

e l  suministro de un fruto en e l  control de peso* La cinta 

de alimentación principal 1  puede transportar por su parte 

in fe r io r  un tamaño de fru ta  determinado» e l  cual pasa por 

15*- una calda de descarga 28 á la  zona de almacenaje* Esta zona 

consiste en dos ro d illo s 29» uno de lo s cuales, en su ex­

tremo superior, es h e lico id al, en forma salomónica y  e l  otro 

liso*  Ambos ro d illo s se encuentran acopiados* mediante una 

transmisión» a un motor e léctrico , que los hace g irar  una 

2o*- revolución, en igual sentido y  a idéntica velocidad, cada 

vez que e l  elevador 30 a su sa lid a  efectúa e l recorrido co­

rrespondiente a l paso de un cangilón* Este desplazamiento 

es controlado por la  acción de calda de un fruto sobre una 

tram pilla fle x ib le  31, l a  cual, bajo la  in fluencia de la  

23*- calda de ese fru to , actúa un electroimán 32, que detiene a 

l a  transmisión de los rod illos 29 y  la  del elevador 30*

En e l sistema propuesto por v ía  de ejemplo, puede ser 

incluido un cuadro de control 33» para perm itir, en combi­

nación con los cuatro elementos de detección 19, 20, 21 y  

30*- 22, la s  siguientes maniobras de la  balanza:
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l a . -  llenado de la s  mallas mediante conjunto* de peso 

variab le , en forma automática, utilizando fru ta  sin  c a li­

brar, operando de la  manera expresada en los subsiguientes 

párrafos.

5,«- Despule de establecer e l  peso deseado por malla, se

ponen en marcha los alimentadores 2.  La fru ta  entra en e llo s  

y  pasa a caer a l plato de la  balanza, e l cual mantiene lae 

dos placas da base 13 y  14 cerradas por l a  acción simultá­

nea de los electroimanes 15  y  16* l a  caida de fru tos en e l 

10 .-  plato provoca e l desplazamiento de la  aguja de la  balanza 

24, la  cual, a l moverse, lle v a  consigo la  placa metálica 

23* E l paso de esta placa por e l  primer sensor>19 produce 

una señal hacia e l electroimán 4 , que provoca o l e ierre  de 

la  tram pilla 3 deteniendo uno de los alimentadores. E l pa- 

15. -  so de la  placa metálica 23 por o l segundo sensor 20 rep ite  

la  operación, obligando a parar a l segundo alimentador. S i 

e l  peso debido a este número de frutos resu lta  in su fic ien ­

te , la  placa metálica 23 no habra llegado a actuar sobre e l 

tercer elemento de detección 21. Despule de un cierto  tiempo 

20**” de temporización, debido a la  in su ficien cia  de peso se ori­

gina otra señal, la  cual pone en marcha a l  sistema de a l i ­

mentación adicional, que por virtud de dioha señal produce 

e l movimiento del elevador de. fru ta  30* o l cual haoe oaer un 

fruto sobre la  tram pilla 31» obligando a la  detención del 

25*- elevador mientras se d irige dicho fruto a l  plato de la  ba­

lanza. Caso de que despula de la  caída de este fruto la  

placa metálica no llegue todavía a l tercer elemento do de­

tección 2 1, actúa uno de los electroimanes do base, produ­

ciéndose la  apertura de una de la s  dos mitades del plato 

3(0*- como consecuencia del peso propio de la  fru ta  en ól alma-
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cañada, originándose la  descarga de e lla  hacia la  to lva de 

rechazo 26, de donde se devuelven los frutos a la  cinta de 

alimentación 1  por e l elevador de cangilones 27»

S i e l  peso es correcto, la  placa metálica 23 cubrirá 

5 .»  a l te rcer elemento de detección 2 1, s in  lle g a r  a cubrir a l 

cuarto, 22* actuando e l segundo de los electroimanes, que 

desbloquea la  otra mitad de la  base, vertiéndose los fru­

tos hacia e l tubo de sa lid a  34, que los conduce a la s  ma­

l la s  de empaquetado*

10 ,-  S i e l peso obtenido es incorrecto por exceso, la  pla­

ca metálica 23 oubre o sobrepasa a l cuarto elemento de de­

tección 22 y  en este caso vuelve a actuar e l electroimán 

correspondiente a rechazo, procediendo a desalojarse e l  

plato de l a  balanza del modo en que ya se describió*

15, -  En cada uno de los tres casos mencionados, a l comple­

tarse la  descarga de la  fru ta , bien por l a  mitad 13 o 14 

del plato, lo s contrapesos 15  y 16 devuelven la  placa impli­

cada en la  operación a su posición de c ie rre , actuando los 

sensores 9 y 10  que determinan e l comienzo de un nuevo c i— 

20*~ cío de pesado*
2S*— Llenado de la s  mallas mediante conjuntos de igual 

peso, de forma automática, utilizando fru ta  calibrada, ope­

rando de la  manera que se expresa en lo s párrafos subsi­

guientes*

2 5 En este caso, siendo más f á c i l  de vatic in ar e l número 

de frutos que procurarán e l  peso deseado, la  operación po­

d ría  llevarse  a cabo t a l  y  como fuédescrita anteriormente, 

aún cuando ahora la  fru ta  en e l sistema de alimentación se— 

j f a  del mismo tamaño que la  que c ircu la  por e l alimentador 

p rin cipal, pero más bien se procedería a desplazar e l  se-30 *-
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gundo sensor 20 h ad a  un punto que correspondiera o a s i exac­

tamente con e l  de una diferencia de peso equivalente a la  

de un fruto* De esta forma e l paso de la  placa metálica 23 

por este sensor provocaría e l  paro del segundo alimentador, 

5 ,„  procurando un peso total» debido a la  calda del último fru ­

to, que por neoesidad correspondería a una posición de l a  

placa metálica 23 cubriendo a l tercer sensor 21 o bien a l 

cuarto 22. Caso de cubrir a l tercer sensor la  pesada se r ía  

correcta y  aceptable» en e l segundo caso la  pesada se r ía  

10*- incorrecta» procedilndose en ambos a ]a . respectiva opción 

de aceptación o rechazo ya desorita*

Caso de ser necesarias otras combinaciones de frutos 

a la s  anteriormente consideradas, e l  sistema inoluye también 

una facultad operativa por la  que a l pesar un conjunto de 

fru tos, tanto en defecto como en exceso» la  maniobra se de­

tiene hasta que por cambio manual de estos se logra  l a  exac­

titud  en la  pesada* Para esta última opción se arb itra  en 

e l sistema e l depósito 35* anexo a l bastidor de la  máquina, 

que contiene c ie rta  cantidad de frutos destinados a l re fe -  

2o*-* rido intercambio manual*

Se comprenderá fácilmente, despuóa de observar los di­

bujos y la  descripción acabada de efectuar de e l l i a ,  que 

la  actual concepción proporciona una construcción se n c illa  

y e fectiva , susceptible de poder ser llevada a. la  práctica 

25*- con gran fa c ilid a d , asegurando la  obtención de una manu­

factura relativamente barata*

Este detalle de aconomía, adquiere gran importancia 

s i  se considera en lo s términos de una producción en esca­

la ,  ya que es evidente que e l mercado puede absorber can- 

30«- tidades muy considerables de una clase de máquinas que in»
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corpórea los perfeccionamientos aquí preconizados» con los 

consiguientes beneficios en e l rendimiento de ellas»

Se reitera» que en e l objeto que constituye e l presente 

lavanco, serán susceptibles de introducirse todas aquellas 

5»- modificaciones de detalle que la s  circunstancias y la  prác­

t ic a  pudieran aconsejar, siempre y  cuando que» con la s  va­

rian tes que se introduzcan» no se cambie, altere o modifique,

la  esencialidad del objeto descrito»
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n o t a *

loa puntos de invención propia y  nueva que se presen­

tan para que sean objeto de esta Patente de Invención en 

España, por veinte años, son los siguientes*

5 .-  12. -  Perfeccionamientos introducidos en lo s  alaterna»

para pesado automático de fru to s, caracterizados por com­

prender, en adecuada conjunción funcional* una cinta de 

distribución de fru tos, un dispositivo alimentador, un e le­

mento de pesaje, cuya to lva se relaciona oon dos medio» de 

10*- recepción opuestos, medios para e l almacenaje y  alimenta­

ción adicional de fru tos, dispositivo» para la  aceptación 

de fru tos, que enlaza la  recepción con l a  cinta de d is t r i­

bución de lo s mismos, una conducción tubular de amplia em­

bocadura, para e l transporte, por gravedad, de los fruto» 

15. -  vertidos por la  to lva de pesaje b ad a  e l segundo medio do 

recepción, un dispositivo de envasado en mallas, conectado 

al terminal de la  conducción tubular mencionada, una máqui­

na de cerrado de mallas, un cuadro electrónico de control, 

con medios sensores y elementos motrices, comandados por e l

2o.-  citado cuadro de control*
20 .- perfeccionamientos introducidos en los sistema»

para pesado automáticos de fruto», de conformidad oon ol 

punto precedente, caracterizado* por incorporar uno o más 

elementos alimentadores, a la  calida de los cuéle», se ar- 

25,«• b itran  tram pillas abisagradas, independientes de dicho*

alimentadores, susceptibles de adoptar dos posiciones ope- 

racionales a impulso de un electroimán* una de lib re  paso 

y otra de c ierre  para con los frutos procedentes de dicho 

dispositivo alimentador*
3 a .-  perfeccionamientos introducidos en los sistemas
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para pesado automático de fru tos, ¿;egún plinto 12» caracte­

rizados porgue e l  elemento de pesaje en é l comprendido, defi­

ne una balanza automática, susceptible de aceptar una deter­

minada cantidad de frutos y  procurar señales electrónicas 

5 , -  hacia e l cuadro de control, que ditingues la  in suficien cia  

en la  pesada, obligando a una acción correctiva, e l peso 

correcto o e l  exceso de peso, respectivamente, a tenor de 

cuatro sensores combinados con una placa metálica incorpo­

rada a l terminal del f i e l  de dicha balanza*

10*- 4-fi*- Perfeccionamientos introducidos en los sistemas

p ú a  pesado automático de fru tos, de conformidad con los 

puntos, 12  y  caracterizados porque e l  plato de la  balan­

za lo  forma una to lva abierta superiormente y  suspendida 

por un sector ahorquillado, que encepa dos la tera les  opues- 

13*- tos de la  misma, en tanto que su fondo, de sección en "V", 

está  dotado de una charnela mecánica central, que permite, 

optativamente, e l g ira  de cada una de la s  dos mitades del 

fondo, hasta quedar coplanaria con su homónima mediante una 

acción de desenclave, realizada por e l correspondiente elec- 

2q*“ troimán, comandado desde e l cuadro de control del sistema, 

y  porque cada una de la s  dos mitades componentes del fondo 

de la  to lva  re a liz a  e l vertido de lo s frutos existentes en 

e l la  por efecto del peso propio de los mismos, así como 

también por a rb itrar sendos contrapesos de llamada a l c ie -  

23*- rre  cuando los frutos han sido vertidos*

511.- perfeccionamientos introducidos en los sistemas 

para pesado automático de fru tos, según puntos precedentes, 

caracterizados por incorporar a cada una de la s  dos mita­

des basculantes del fondo de la  to lva , un contador de pro- 

30*- ximidad, que actúa a l entrar en e l campo de los otros com-
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ponentes pertenecientes a dicho contador, situados en los 

paramentos la tera les de la  to lva , determinando e l enclava- 

miento de la  re ferid a  mitad en la  posición de c ierre .

6C.- perfeccionamientos introducidos en los sistemas 

para pesado automático de fru tos, según puntos lfl a í>a, ca­

racterizados porque en función de la  señal remitida por los 

microsensores incorporados a la  balanza hacia e l  cuadro de 

control, éste , de nodo sistem ático, ordena electrónicamen­

te : e l paro de los elementos de alimentación, una acción 

correctiva, en e l caso de fa l t a  de peso y , una ve* r e a l i­

zada ésta , la  apertura de una de la s  dos mitades basculan­

tes del fondo de la  to lva , vertiéndose lo s productos alma­

cenados en e l la ,  bien por uno u otro de los dos la te ra le s  

de salida que dicha to lva  presenta para este f in .

7fl.- Perfeccionamientos introducidos en los sistemas 

para pesado automático de fru tos, de conformidad con e l 

punto 6», caracterizados por ubicar un sistema de alimen­

tación especial para la  función correctiva de peso, e l 

cual incluye medios para e l  almacenaje do fru tos, a s í como 

para su transporte hacia una zona de descarga, en la  cual, 

la  propia descarga del fruto introduce señales para la  pa­

rada de dicha alimentación.
82. -  perfeccionamientos introducidos en los sistemas 

para pesado automático de fru tos, d# conformidad con los 

puntos 32 a 72, caracterizados por in c lu ir  un tubo de des­

carga para e l vertido de frutos con peso comprobado como 

aceptable hacia uno de los la te ra le s  de sa lid a  de la  to l­

va, cuyo tubo de descarga los conduce hacia dispositivos 

convencionales de empaquetado, bien en tipo manual o auto­

mático.
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9a.«  Perfeccionamientos introducidos en los sistemas 

para pesado automático de fru tos, según puntos precedentes, 

caracterizados por presentar una rampa de descarga para los 

grupos de fru tos con peso incorrecto en e l la te ra l opuesto 

5*- a l  considerado en e l punto anterior, cuja rampa deposita a 

los frutos en una tolva de recepción, la  cual, a su vez, va 

conectada a medios para e l transporte de los mismos haoia 

l a  cinta de alimentación principal*

loa*- perfeccionamientos introducidos en los sistemas 

lO*- para pesado automático de fru to s, según punto la ,  caracte­

rizados por incorporar una zona para e l almacenaje de fru­

to s , la  cual puede ser suministrada directamente de la  cin­

ta  de alimentación, ofreciendo un remanente de dichos fru ­

tos para la s  operaciones de ajuste de peso por interven­

id *- ción manual sohre la  to lva de la  balanza*

llf i* -  perfeccionamientos introducidos en los sistemas 

para pésado automático de fru tos, de conformidad con los 

puntos 1S , Jñ 7 6a, caracterizados por disponer en e l  cua­

dro de control de medios bloqueadores de la  señal que or- 

20*- dena e l  vertido de rechazo para aquellos grupos de peso In­

correcto, a s i como tambián incorporar un mando de vertido 

hacia e l  d ispositivo  de cerrado de m allas, de aocionamiento 

manual*

122. -  "PERFECCIOHAMIENTOS INTRODUCIDOS EH IOS SISTEMAS 

25*- PARA PESADO AUTOMATICO DE FRUTOS", todo t a l  y  conforme se

describe en l a  presente Memoria, la  cual consta de 16 hojas 

mecanografiadas por una so la  oara*
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