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El presente invento se refiere, conforme su enunciado
indica, a ciertos perfoccionamientos introducidos en los
glstemas para pesado automdtico de frutos, merced a los cua-
les y mediante una adecuada combinacidn funcional, permiten
obtener una serie de opciones selectoras en el modo y mane-
ra de resolver la dltima fase del proceso de agrupamiento
de dichos frutos, para obtener un peso global previamente
decidido.

Durante los Gltimos afios y debido a nuevas técnicas de
venta en la comercializacidn de frutos, se ha encontrado
nés conveniente el presentar la fruta en el mercado envass-
da en mallas, lo cual no sélo asegura un peso determinado,
si no también unma pulera exactitud em dicho peso. Esto ofre-
co una rapidez de venta para el detallista y siendo asi el
sistema se esti generalizando en gran manera.

I.a pecesidad de esta forma de envasado en mallas ha
obligado a una investigacidn del proceso comercial de con=-
feccidn y se ha llegado a cuncluir que es necesario su aute-
matizacién con miras a shorrar la incidencia sobre costos
de origen, debido a la gran cantidad de mano de obra necesa-
ria en los siste,as utilizados hasta 1la fecha. '

De las formas de empaguetado pof lap gque pueden optar~
se, existen dos preferentes, las cuales se basan en obte-
ner un peso predeterminado, bien con frutos de tamafio y

peso diferentes o, por el coatrario, con frutos de tanafio
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y peso similar. Sea cual fuere la seleccidn del procedimien~
to de empaquetado, resulta clara la conveniencia de dotar
a esta fase del mayor grado de mecanizacidén posible, redu=-
clendo al méximo la utilizacidén de operariocs, ya que en sx-
5.« bos casos, y afin supuesta una extrema rapidez por eostnﬁ?ge
y reflejos adquiridos, el tratar de obtener un condunxo.éii |
frutos con el peso deseado, impone una limitacién de velo-
cidad, pues forzosauente han de Cogerse Uno a Wno, buscando
la combinacidn que se ajuste al peso prefijado y la fatiga
10.~ de la atenciém en el transcurso de las horas de trabajo
puede provocar serios errores en este deseado ajuste de
peso.
A fin de eliminar estos inconvenientes y conseguir un
llenado de mallas rapido y sin error, minimizando el uso de
15.= personal, se han ideado los perreccionémientos a que se re-~
fiere la presente invencién, mediante los cuales se logra:
el abastecimiento de frutos sobre la tolva de un elemento
de pesaje, la comprobacién del peso obtenido, una fase de
correceidn para este peso, caso de no ser el previsto y,
20.= un vertido automftico del conjunto dentro de la malla del
envasado, cuandc el proceso se ha realizado en la forma
deseada.
siendo as{, el sistema propuestos permite realizar dos
modalidades de trabajo:
2Be- 13.~ Llenado de las mallas mediante conjuntos de peso
variable, de forma totelmente automftica, wtilizando fruta
sin calibrar.
22.= Llenado de las mallas mediante conjuntos de igual
peso, de forma sutomftica, utilizando fruta calibrada.

30e= De conformidad con la idea del invento, el sistema pro=-
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puesto esté conmstituido por un conjunto de elementos entre
logs cuales se incluyen: un sistema general de distridbucién
de frutos, un sistema de alimentacidn de frutos, un elemen=
to de pesaje con dispesitivo de coatrol incorporado, um sis-
tema para la alimentacién de un fruto de contro, un dispo=-
sitivo de retorno de pesedas rechazadas hacia el sistema de
alimentacién, un cuadro de comtroles y, una miquina para el
cerrado de mallas.

Una veg se haya comprendido con mayor claridad el con-
Junto del invento, otros detalles ¥ caracteristicas del
mismo, se irfn poniendo de nanifiesto en el %Yranscurso de
la descripeidn que a contimuacién se da, en la que se expo-
nen los detalles mis particulares de la idea que aqui se
preconiza, como, asimismo, de los medios que para su puesta
en prictica pueden emplearse. Estos detalles se dan a titu=-
lo de ejemplo, haciendo referencia a un caso posible de rea-
lizacidn, pero el invento no queda limitado, exactamente,

a los detalles que aquf se exponem, debicndo ser considera-
da, por tanto, esta descripcién, desde un punto de vista
i1lustrativo y sin limitaciones de ninguna clase.

Una idea m&s amplia de los perfeccionamientos la pro_
porciona la siguiente descripcidn, en la que se hace refe-
rencia a las hojas de dibujos ilustrativos que a esta memo=-
ria se acdmpaiian y en las que de manera un tanto esquimé-
tica y exclusivamente por via de ejemplo, se representan
los detalles preferidos por la idea del invento.

En estos dibujos se usan referencias semejantes para’
indicar piezas, conjuntod y partes, que se corrssponden en
lag diferentes vistas presentadas, cuyos elementos, deta~

lles y organizacidn, se definen de una manera especifica en
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el transcurso de esta Memoria y, después, se concretan en
1a nota reivindicatoria final.

tn dichos dibujos:

1.a figura 1 corresponde a una vista frontal, general Yy
esquematizada, del sistema propuesto.

Ta figura 2 muestra una vista lateral del conjunto rt-'
presentado en la figura anterior, con detalle particular de
1os sistemas de alimentaciém y el sistema de retorno de las
pesadas de roechaso.

1a tigura 3 corresponde a una vista lateral del conjun-
%o, con detalle particular del sistema de alimentacién para
1os frutos de control.

7a figura 4 es una vista frontal del alemento de pesajee

La figura 5 corresponde a una vista lateral del elemen
to de pesaje. ‘ '

1a figura 6 muestra una vista parcial del limbo medidor
perteneciente al elemento de pesaje, con sus correspondien=
tes controles electrdnicos responsasbles del control de la
alimentacidn y de la exactitud de las pesadas.

la figura 7 corresponde a una vista frontal del plato
receptor incorporado al elemento de pesaje.

La figura 8 muestra una vista lateral del referido pla-
to recepbtor. o

En relacidn con las figuras snteriormente indicadas,
se hace la aclaracidn de que segln el ejemplo de ejeucién
representado, el primer elemento del sistema esté consti-
tufdo por una cinta transportadora 1, la cual puede estar
acoplada a uns de las bocas de salida de un calibrador de
frutos, teniendo como misién traer dichos frutos hacia el

gistema de trabajo. Esta cinta se noveréd a velocidad contro-
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lada sobre pertinentes gufas, yendo provista de parsuentos
laterales, & los cuaies se incorporarian las bocas de sali-
da para acoplamiento de los alimentadores y ea su parte in-
ferior la boca de salida para adaptacidn al medio de alme=
cenaje de frutes para control de peso. Debe Tenorse en cuen-
%a que la fruta para dicho control podria ser de un tamaiio
predeterminado, no necesariawente similar al del conjunto

de fruts transportado en la parte superior de la cintaj és-
to puede obtonerse ficilmente, conectaddo las salidas del
calibrador blen a una u otra parte de la cinta transportado-
Tae

El dispositivo alimentado 2, que puede componerse de
uns o varias de estas unidades, preferentemente contard de
dos, a fin de obtener una mayor rapidez en el trabajo,cada
upa de las cuales consistirf en el objeto de la Patente de
Invencidn nle 361.465, definide por une carcasa de formae
prisnitica, abierta por su parte superior, que arbitra, en
gentido longitudinal, dos ejes apoyados en pertinentes ro-
damientos, comportaderes de sendos rodillos: uno helicoi-
dal, en forma waloménica, y el otro liso. Ambos rodillos
ae encuentran acoplados mediante una transwisién 2 un mo-
gor eléctrico, que los hace girar en igual sentido y a idén-
tica velocidad. En la canal del cilindro helicoidal puede
alojarse cualquier tamaiio de fruto, que avaﬁza por el efec~
to rotativo del cilindro hacia la boca de salida.

El transporte ordenado y sucesivo de estos frutos pue-
de realizarse a la cadencia deseada controlando la veloci-
dad del elemento motor.

A la salida de qua una de las unidades alimentadoras
2, se incorpora una Q;ampilla, %, de movimiento comandado
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por el electroiman 4. Cada trampilla es independiaente del
alimentador y merced al electroimin de mando puede adoptar'
dos posiciones operativas: una para paso libre de frutos ¥
otra de bloqueo.

Tos frutos a los que los dispositivos de control per—
miten pasar, caen en el plato 5 del eleumento de pesaje 6‘,‘:'"t o
el cual consiste en una balanza automftica capacitada para..'

aceptar, procurandoc seilales susceptibles de advertir: un

. peso determinado de fruta, insuficiencia de peso, pero co-

rrecto, o bien, exceso de peso. El plato de la balansza 5
adopta la forma de caja, ablerta superior e inforiormente,
con dos de sus laterales largos 7 ¥ los otros dos coxrtos 8.
108 laterales largos cuentan con una de las partes de un
contactor de proximided 9, vinmvulado a clerta zona de la
bage, mientras que fijado a ellos se encuentra la otra par-
te de dicho contactor 10e El plato se halla encepado por
un soporte en forma de *U" 11, el cual atornilla al meca=-
nismo de accidn de la balunsa. Dicho soporte en "U% compor-
ta en sus extremos sendos rodamientos ensartados por el oje
12, que define la charnela para el pivotaje de las dos mi-
tades de fondo 13 y 14, respectivamente. Cada una de estas
dos mitates va provista de los contrapesos 15 y 16, que
tiende a llevarlas a la posicién de cierre, cuya posicién
queda asegurada por la accidn de los electroimanes 17 y 18
En la parte superior o csbezal de la balanza, van mon-
tados un nimero determinado de elementos de deteccién por
proximidad 19, 20, 21 ¥ 22, que Son actuados por la placa
metélica 23, fijada a la aguja indicadora do 1la balanza M.
1a escala 25 de dicha balansa se encuentra graduada de 600
a0 gr. ¥y de 0 & 100 grs, recorriendo el limbo dé izquierda
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a derecha, con divisiones del limbo a incrementos de 10gr.,
¥y su mecanismo permite obtener diferentes pesos.

El sistema de retorno de fruta a la cinta de alimenta-
cién 1 consiste en un deplsito 26, la parte inferior del

cual alimenta a un elevador de congllones 27, que produce el

- ascenso de los frutos para su descarga sobre dicha cinta l.

1a vglocidad de transporte de la fruta es variable y depen=-
diente de las caracterfsticas dedas a la transmisién del re-
ferido elevador.

El conjunto incluye también un sistowa de alimentacidn
edicional, con almacenaje proplo, que puede utilizarse para
el suministro de un fruto en el control de peso. La cinta
de alimentacién principal 1 puede transportar por su parte
inforior un tamefio de fruta determinado, el cual pasa por
una caida de descarga 28 a la zona de almacenaje. Esta zona
consiste en dos rodillos 29, uno de los cuales, en sSu ex=-
tremo superior, es helicoidal, en forma saloudnica y el otro
liso. Ambos rodillos se encuentran acoplados, mediante una
transmisidn, & un motor eléctricoe, que los hace girar una
revolucidn, en igual sentido y a idéntica velocidad, cada
vez que el elevador 30 a su salida efectia el recorrido co=
rrespondiente al paso de un cangkldén. Este desplazamiento
es conbtrolado por la accidn de caida de un fruto sobre una
trampilla flexible 31, la cual, bajo la 1nfiuencia. de la
caide de ese fruto, actla un electroinmén 32, que detiens a
la transmisidn de los rodillos 20 y la del elevador 30.

En el aistema propuesto por via de ejemplo, puede ser
tnclufdo un.cuadro de control 33, para permitir, en combi-
nacidn con' ios cuatro elsmentos de deteccién 19, 20, 21 ¥
22, las siguiehtes maniobras de la balanza:
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la.=- Llenado de las mallas mediante conjJuntos de peso
varisble, en forma automftica, utilisando fruta sin cali-
brar, operando de la manera expresada en los subsiguientes
phrrafos.

pespuds de establecer el peso deseado por malla, se .
ponsn en marcha los aliuentadores 2. La fruta entra en eilos
y pasa a caer al plato de la balanga, el cual mantiene las
dos placas de base 13 y 14 cerradas por la accién simulté-
nea de los electroimanes 15 y 16+ La calda de frutes en el
plate provoca el desplazamiento de la aguja de la balanza
24, la cual, al moverse, lleva consigo la placa metélica
23, E1 paso de esta placa por el primer sensor:l9 produce
una sefial hacia el electroimén 4, que provoca el oierre de
la trampilla 3 deteniendo uno de los alimentadores. El pa=
so de la placa metilica 23 por el segundo sensor 20 repite
la operacién, obligando a parasr al segundo slimentador. S5i
el peso debido a este nfimero de frutes resulta insuficien-
te, la placa metélica 23 no habra llegado & actuar sobrs el
torcer elemento de deteccidém 21. Después de un cierto tiempo
de temporizacidn, debido a la insuficiencia de peso se ori-
gina otra seiial, ¥a cual pone en marcha al sistema de ali-
mentacidn adicional, que por virtud de dicha seilal produce
el movimiento del elevador de fruta 30, el cual hace caer un
fruto sobre la trampilla 31, obligande a& la detencién del
elavador mientras se dirige dicho fruto al plato de la da-
lanza. Caso de que después de la cafda de este fruto la
placa metilica no llegue todavia al tercer eleuento de de-
teccidén 21, actda uno de los electroimsnes de base, produ=-
ciéndose la apertura de una de las dos mitades del plato

como consecuencia del peso propio de la fruta en 81 alma-



-10 -
conada, originfndose la descarga de ella hacia la tolva de
rochazo 26, de donde se devuelven los frutos a la cinta de
alimentecidén 1 por el elevador de cangilones 27.
Si el peso es correcto, la placa metélica 23 cubrird
5.~ al tercer elemento de deteccidn 21, sin llegar a cubrir al
cuarto, 22, actuando el segundo de los electroimanes, que
desbloguea la otra mitad de la base, vertiéndose los fru-
tos hacia el tubo de salida 34, qﬁe los conduce a las ma=
llas de empaquetado. 7
10+~ 51 el peso obtenido es incorrecto por exceso, la pla=-
ca met&lica 23 cubre o sobrepasa al cuarto elemento de de-
taccidn 22 y en este caso vuelve a actuar el electroimén
correspopdlenta a rechaio, procediendo a desalojarse el
plato de la balanza del modo en que ya se describide
15~ En cada uno de los tres casos mencionados, al comple-
tarse la descarga do la fruta, bien por la mitad 13 o 14
"del plato, los contrapesos 15 y 16 devuelven la placa inmpli-
cada en la operacidn a su posicin de clerre, actuando los
sensores 9 y 10 que determinan el comienzo de un nuevo ci-
20+~ clo de pesado.
28.= Tlenado de las mallas mediante conjuntos de igual
pesa, de forma automdtica, utilizande fruta calibrada, ope-
- pando de la mamera que se expresa en 1os pﬁrraros subsi~
guientes.
25e= En este caso, siendo més £0il de vaticinar el némero
de frutos que procurarén el peso deseado, la operacién po-
drfa llevarse a cabo tal y como fuddescrita anteriormente,
afin cuando ahora la fruta en el sistema de alimentacién se-
rfa del mismo tamafio que 12 que circula por el alimentador

30e~ DPrincipal, psro nés bien se procedeorf{a a desplazar el se=
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gundo sensor 20 hacia un punto que correspondiera casi exac-
tamente con el de una diferencia de peso equivalente a la
de un fruto. De esta forma el paso de la placs metilica 23
por este sensor provocaria el paro del segundo alimentador,

5,= procurando un peso total, debido a la caida del fdltimo fru-
to, que por necesidad corrssponderia a una posicidn de Iif-
placa metélica 23 cubriendo al bercer sensor 21 o bien al i
cuarto 22. Caso de cubrir al tercer sensor la pesada serfa
correcta y aceptable, en el segundo caso la pesada sexia
10.= incorrecta, procediSniose en awbos a ]a respectiva opeién
de aceptacidn o rechazo ya desorita.
Caso de ser nscesarias otras combinaciones de frutos
a las snteriormente consideradas, el sistema incluye también.
una facultad opsrativa por la que al pesar un conjunto de J
15.= frubtos, tanto en defecto como en exceso, la maniobra se de-
tiene hasta que por cambio manual de estos se logra la exac-
titud en la pesada. Para esta Gltima opcidn se arbitra en
el sistema el depdsito 35, anexo al bastidor de la mfiquina,
que contiene cierta cantidad de frutos destinados al rele-
20.~ rido intercambio manual. _
Se comprender§ f4cilmente, después de observar los di-
bujos y la descripcidn acabada de efectuar de ellds, que
la actual concepcidn proporciona una construceidén éencilla
y efectiva, susceptible de poder ser llevada a la préctica
25.,~ con gran facilidad, asegurando la obtencidn dd‘gna manue
factura relativamente barata.
Esbte detalle de aconomfa, adquiere gran importancia
sl se considera en los términoas de una produccién en esca=-
la, ya que es evidente gue el mercado pueds absorﬁer cane

30.= tidades muy considersbles de una clase de mfquinas que in-
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corporen los perfeccionamientos aqui preconizades, con los
consiguientes beneficios en el rendimiento de ellas.

Se reitera, que en el objeto que constituye el presente
invenco, serin susceptibles de introducirse todas aquellas
modificaciones de detalle que las circunstancias y la préce
tica pudieran aconsejar, siempre y cuando que, con las va=
riantes que se introduzcan, no se cambie, altere ¢ modifique,

la esencialidad del objeto descrito.
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Los puntos de invencidn propia y nueva que 8Se presens
tan para que sean objeto de esta patente de Invencién en
gepafia, por veinte afios, son los siguientess

19,= Perfeccionamientos introducidos en los aistenas
para pesado automftico de frutos, caracterizados por Com=
prender, en adscuada conjuncién funcional: una cinta de
distribucién de frutos, un dispositivo alimentador, un ele-
mento de pesaje, cuya tolva se relaciona con dos medios de
recepcidn opuestos, medios pars el almacenaje y alimenta-
cidn adicional de frutos, dispositives para la aceptaciGﬁ
de frutos, que enlaza la pecepcibn con la cinta de distri-
bucién de los misuos, una conduccidén tubular de amplia em=
bocadura, para el transporte, por gravedad, de los frutos
vertidos por la tolva de pesaje hacia el segundo redio de
recepcién, un dispositivo de envasade en mallas, conectado
al terminal de la conduccidén tubular mencionada, una mqui=
na de cerrado de mallas, un cuadro electrénico de control,
con medios sensores y elementos motrices, comandados por-el
citado cuadro de control.

20.~ perfeccionamientos introducidos en los sistenas
pare pesado automiticos de frutos, de conformidad con el
punto precedente, caracterizados por incorporar uno o nés
elementos alimentadores, & la salida de los cuales, se¢ ar-
bitran trampillas sbisagradas, independientes de dichos
a}imentadores, susceptibles de adoptar dos posiclones ope-
racionales a impulsc de un electroimdn: una de libre paso
y otra de clerre para con 108 frutos procedentes de diche
dispositivo alimentador.

32,~ Perfeccionauientos introducidos en los sistemas
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para pesado automftico de frutos, segin punto 12, caracte-
rizados porque el elemento de pesaje en &l comprendido, defi-
ne una balanza automitica, susceptible de aceptar una deter-
minada cantidad de frutos y procurar sefiales electrinicas
hacia el cuadro de control, que ditingue: la insuficiencia
en la pesada, obligando a una acoidén correctiva, el peso
correcto o el exceso de peso, respectivamen#e, a tenor de
cuatro sensores_combinados con una placa metélica incorpo-
rada al terminal del fiel de dicha balanza. '
42,~ Perfeccionamientos introducidos en los sistemas
para pesado automltico de frutos, de conformidad con los

puntos 18 ¥ 32, caracterizados porque el plato de la balan=-

33 lo forma una tolva abierta superioriente y suspendida

por un sector ahorquillado, que encepa dos laterales opues-
tos de la misma, en tanto que su fondo, de seccién en "V",
estd dotado de una charnela mecénica central, que permite,
optativanente, el gira de cada una de las dos mitades del
fondo, hasta quedar coplanaria con su homdénima mediante una
accidn de desenclave, realizada por el correspondiente elec-
troimén, comandado desde el cuadro de control del sistems,
y porque cada una de las dos mitades componentes del fondo
de la tolva realiza el vertido de los frutos existentes en
ella por efecto del peso propio de los mismos, as{ como
tarbién por arbitrar sendos contrapesos de llamsda el ofe-
rre cuando los frutos han sido vertidos.

S5Qe= Perfeccionamientos introducidos en los sistemas
para pesado automético de frutos, segin puntos precedentes,
caracterizados por incorporar a cada una de las dos mita-
des basculantes del fondo de la tolva, un contador de pro-

ximidad, que actia al entrar en el campo de los otros com-
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ponentes pertenecientes a dicho conmtador, situados en los
paramentos laterales de la tolva, determinando el enclava-
niento de la referida mitad en la posicién de clerre.

62,= Perfeccionamientos introducidos en los sistemas
para pesado automftico de frutos, segin puntos 12 & 59, ca~
racterizados porgue en funcién de 1a sefial remitida por los
microsensores incorporados & la balanza hacia el cuadro de"
control, &ste, de modo sistemético, ordenma electrénicamen~
te: ol paro de los elementos de alimentacién, una accién
correctiva, en el caso de falta de peso ¥y, una ves reali~-
zada §sta, la apertura de una de las dos mitades basculan-
tes del fondo de la tolva, vertiéndose los productos alma=
cenados eﬁ ella, bien por uno u otro de los dos laterales
de salida que dicha tolva presenta para este fin.

72,~ Perfeccionamientos introducidos en los sistemas
para pesado aﬁtomético de frutos, de conformidad con el
punto 6%, qaracterizados por ubicar un sistema de alimen~
tacidn especial para la funcidn correctiva de peso, el
cual incluye medios pera el almacensje do frutos, asi como
para su transporte hacia una zona de descarga, en la cual,
la propia descarga del fruto introduce sefiales para la pa-
rada de dicha alimentacidn.

80.- porfeccionamientos introducidos en los sistemas
para pesado automdtico de frutos, de conformidad con los
puntos 32 a 72, caracterizados por incluir un tubo de des-
carga para el vertido de frutos con peso conprobado como
sceptable hacia uno de los laterales de salida de la tol-
va, cuyo tubo de descarga 108 conduce hacia dispositivos
convencionales de empaquetado, bilen en tipo manual o auto-

néticoe.
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92,~ Perfeccionamientos introducidos en los sistemas
para pesado automético de frutos, segin funtos praecedentes,
caracterizados por presentar una rampa de descarge para los
grupos de frutos con peso incorrecto en el laterél opuasto
al considerado en el punto anterior, cuya rampa deposita a
los frutos en una tolva de recepcién, la cual, & su vez, va
conectada a medlos para el transporte de los mismos hacia
la cinta de alimentacién principal.

102.,~ Ferfeccionamientos introducidos en los sistomas
para pesado automftico de frutos, segin punto 12, caracte-
rizedos por incorporer una zona para el almacenaje de Iru-
tos, la cual puede ser suministrada directamente de la cin-
ts de alimentacidn, ofreciendo un remancnte de dichos fru-
tos para las operaciones de ajuste de peso pdr interven-
cidn manual sobre la tolva de la balanza.

112.~ Perfeccionanientos introducidos en los sistemas
para pésedo automitico de frutos, de conformidad con los
puntos 12, 32 y 62, caracterizados por disponer en el cua-
dro de control de medios blogueadores de la sefial que or-
dena el vertido de rechazo para aquellos grupos de peso in-
correcto, asf{ como tawbidn incorporar un mando de vertido
hacia el dispositivo de cerrado de mallas, de accionamiento
manuals

122,= "PERFECCIONANIENTOS INTRODUCIDOS EN LOS SISTEMAS
PARA PESADQ AUTOHATICO DE FRUTQOS", todo tal y conforme se
describe en la firesente Memoria, la cual consta de 16 hojas

mecanografiadas por una sola carae
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