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MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invención se refiere a una máquina auto­
mática para la calibración en ciclo oontinuo de objetos re­
dondos, redondos con los polos aplastados^y ovalados, y par­
ticularmente de productos hortoii*utioolas. Se sienta la 
premisa que en el curso de la presente exposición, para 
simplificar la descripción, se hará referencia a las fru­
tas tan sólo, sin por ello excluir cualquier otro objeto 
o producto susceptible de ser oalibrado oon la máquina 
segdn la presente invención-

Todo y sdbdividiendo las frutas a base del valor 
de su diámetro ecuatorial, oomo tantas oalibradoras de 
tipo conocido, la máquina de la oual se trata se distin­
gue de estas ultimas por una mayor sencillez de construc­
ción y de manejo, por cuanto no neoesita, por ejemplo, 
alimentadores sincronizados y por el hecho de tratar con 
una delioadeza mucho mayor las frutas.

La calibradora de que se trata está esencialmente 
caracterizada por comprender medios para transportar las 
frutas en fila india, en una o varias filas paralelas, 
horizontales y también convenientemente inclinadas en el 
sentido de la longitud, preferiblemente siendo rectilíneas 
estas filas, pero pudiendo ser también curvas, y por com­
prender medios ulteriores por efeoto de los ouales las 
frutas son obligadas a girar en un sentido determinado 
sobre los citados medios de transporte y a disponerse 
verticalmente a su plano eouatorial. Sobre cada medio 
de transporte de las frutas, en distancias convenientes



y en suoesión longitudinal, están previstos en ntlmero con­
veniente unas calibradores rotativos, estáticos, que al 
ponerse en oantacto oon la parte ecuatorial de las frutas 
determinan su salida lateral del respectivo medio de trans- 

5. porte. Los calibradores rotativos están situados a distan­
cia gradualmente decreciente sobre cada medio de transpor­
te de las frutas, de medio a.determinar la subdivisión de 
la oorrienbe de entrada en tantas otras corrientes conte­
niendo oada una frutas con un diámetro eoua-torial cómpren­

lo. dido entre un valor mínimo y valor máximo preestablecidos. 
Medios de acarreo y/b ulteriores medios de transporte es­
tán finalmente previstos para recoger las frutas inmedia­
tamente a la salida de cada calibrador rotativo o de va­
rios de los citados elementos para conducir las frutas,

15. en Corrientes distintas, haoia centros de recogida o de 
elaboración, como frecuentemente suoede también en las 
calibradoras de tipo conocido.

Otras características de la presente invención y 
las ventajas que de las mismas se derivan serán más evi- 

20., dentes por medio de la descripción que sigue de una forma 
de realización de la misma,.preferida e ilustrada a puro 
titulo de ejemplo no limitativo en la dnioa plancha de 
dibujo adjunto, en la cual:

_ . - la figura 1 es una vista en sección transversal
25. de la máquina, de la cual aparece frontalmente una esta­

ción compuesta de calibración;
- la figura 2 ¡ilustra en planta desde arriba varias 

estaoiones sucesivas de calibrado de dos unidades funcio­
nales de la máquina;
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-l a  figura 3 es usa vista en elevación lateral de 
dos estaoiones su.oesivas de calibración de oada unidad 
funcional de la máquina*

En estas figuras se ve que para el proceso de cali- 
5. bración segán la presente invención, las frutas deben ser 

transportadas en fila india, sobre por lo menos una fila 
.^preferentemente rectilínea y horizontal y también debida­
mente inclinada en el sentido longitudinal* Esta primera 
condición puede ser realizada, por ejemplo, por medio de 

10. un transportador T de ruedeclllas y de rodillos acanala­
dos R, situados uno a continuación del otro, (figura 2), 
y conectados rotativamente por un extra,o de sus ejes 
con una cadena de impulsión 0* Medios de guia (ver más 
adelante) están previstos para obligar el transportador 

15. T a seguir m  recorrido rectilíneo y preferentemente hori­
zontal por lo menos en el tramo superior, con desplaza­
miento del citado tramo en el sentido indicado par la 
flecha F. Entre los rodillas consecutivos del transpor­
tador existen unos asientos S que en el recorrido del 

20. tramo superior del transportador están provistos de una 
fruta P que debe ser calibrada. Una primera gran ventaja 
que se deriva de la máquina de que se trata está repre­
sentada par el hecho de que la alimentación de las fru­
tas a las asientos S de los transportadores puede efec- 

25- tuarse muy sencillamente, por ejemplo, previendo sobre 
la parte inicial, en el sentido de la marcha del tramo 
superior del transportador, una tolva de carga, no ilus­
trada, que contiene las frutas a granel. EL transporta­
dor pasa por debajo y atraviesa una parte inferior inte-
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riar de la citada_tolva y sale de la misma oon una fruta 
en cada asiento S..

Otra oondioión neoesaria para él proceso de cali­
bración es que las frutas giren en sentido conveniente y 

5. se sitúen en los asientos S del transportador, oon el pla­
no eouatorial sobre la vertical, de modo a llegar en este 
estada al punto de oooperaoión oon los medios calibrado­
res (ver más adelante). Esta condición, o mejor dicho es­
ta doble oondioión puede ser obtenida, por ejemplo, pre- 

10. viendo los rodillas R del transportador, realizados en 
oualquier material adecuado de alta resistencia a la 
fricción, apoyados y por consiguiente en rotación sobre 
una guia longitudinal fija G y utilizando otros medias 
adecuados mediante los cuales en el recorrido del tramo 

15. superior del transportador^ los rodillos giren en sentido 
horario¿ mirando la figufa 2, de modo que en los respec­
tivos asientos S las frutas tengan tendencia a ponerse en 
rotaoión en sentido antihorario.,y a disponerse con su pla­
no eouatorial sobre la vertical.

20. Completan la máquina de que se trata unos elemen­
tos de calibración que segdn la presente invención están 
constituidos por elementos rotativos y estáticos Zl, Z2,
Z3 etc.-, en námero por lo menos igual a las oorrientes en 
que las frutas deban ser subdivididas, los citados elemen- 

25. tos estando distribuidos longitudinalmente sobre el ramal 
superior del transportador T, en distancias progresiva­
mente decrecientes y oon una disposición tal y oon un sen­
tido de rotaúióh tal que al ponerse en oontacto oon una 
parte eouatorial de las frutas P estén en condiciones de

!



6

determinar la salida de las citadas frutas per un mismo 
lado del transportador, donde son rápidamente recogidas 
con un mínimo de oaida por medio de acarreo K y/o por cin­
tas transportadoras N que las conducen en sus distintos 

5. calibres a los centros de envasado o de elaboración.
En una forma preferida de realización, los cali­

bradores rotativos están constituidos por rodillos de 
longitud adecuada, realizados totalmente o revestidos 
de material suave, con una seoción circular o lobulada,

10. y están dispuestos paralelamente con respecto al trans­
portador de las frutas, Los mismos rodillos de calibra­
ción pueden estar orientados longitudinalmente sobre el 
transportador y si son realizados con un radio inferior 
al de la ourvatura transversal de los asientos S del trans- 

15. portadorf pueden estar debidamente inclinados, como se 
ilustra en las figuras 1 y 2, de modo a acompañar a las 
frutas hasta la salida de los citados asientos.

Otra gran ventaja que se deriva de la máquina así 
concebida es la delicadeza oon la cual las frutas son ma- 

20. nipuladas durante la fase propiamente dicha de_calibración 
y esto se haoe evidente observando la figura 3. En la cita­
da figura se ve efectivamente oomo las frutas P, en vir­
tud del particular sentido de rotación que a los mismos 
es aplicado por los rodillos R del transportador T, al 

25* llegar a ponerse en.contacto con la parte inferior de los 
rodillos de calibración Zl.', Z2, Z3 etc., evolucionan sin 
ninguna fricción y por consiguiente sin ningún deterioro 
sobre los mismos rodillos, también porque la velocidad 
periférica de las frutas es prácticamente igual a su velo-
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cidad de traslación lineal* De este modo, las frutas están 
influidas tan sólo por la oomponente rotativa de los rodi­
llos de calibración, que las obliga delicadamente a salir 
por un lado del transportador T. Si a esto se añade el he- 

5< cho de que el transportador de las frutas está lateralmen­
te libre, por lo cual las frutas calibradas por los rodi­
llos Zl, Z2, Z3 etc*, pueden ser recogidas inmediatamente 
a la salida de los asientas S, prácticamente sin caída, 
puede comprenderse fácilmente como la máquina segUn la 

10* presente invenbión trata de modo efectivamente delicado 
al produoto.

Para aumentar la potencialidad de la máquina, dos 
transportadores del tipo descrito, oomo indicados en las 
figuras l y 2 o o n T y T ' ,  pueden estar asociados paral e- 

15* lamente a una misma cadena de accionamiento y varios pares 
de transportadores similares pueden ser e .parejados, 
siempre paralelamente, sobre una estruotura portante Uni­
ca, para que un espacio vacio correoto, o sea una distan­
cia correcta H subsista entre los mismos para la descarga 

20. de las frutas calibradas (figura l). En este caso, los ca­
libradores Zl, Zl', Zl" eto. situados sobre una misma li­
nea transversal en comparación oon los transportadores 
T, T', T" eto, pueden ser,vinculados a una misma estruc­
tura portante y regulabLe en el posioionamiento en altura, 

25* sobre la cual también pueden ser previstos los medios cen­
tralizados para la motorización de los citados elementos* 
Interviniendo sobre las citadas estructuras es posible 
variar la distancia de los calibradores de los transpor­
tadores de frutas situados debajo de los mismos y por con-

!
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siguiente, variar el calibre de las mismas frutas que se­
rán deteotadas y expulsadas por los citados elementos ro­
tativos.

En la figura 2 se ve como, al ser utilizados los 
5. transportadores de frutas por pares y cuando los calibra­

dores rotativos están inclinados, estos áltimos resultan­
do en la vista en planta, oon una disposioidn en espina 
de pescado, oon la divergenoia_en el sentido de la maroha 
de los oitados transportadores.

10. Queda entendido que la desoripoion esta referida
a una forma preferida de realizaoién de la invenoiSn, a 
la oual pueden ser aportadas numerosas variantes y modi­
ficaciones, sobre todo constructivas. Tales variantes 
pueden referirse, por ejemplo, al hecha de que distintos 

15. medios de transportadores de rodillos o de roldanas sean 
utilizados para el transporte en fila indica de las fru­
tas y para obligar a éstas a disponerse oon él plano ecua­
torial sobre la vertical. Por ejemplo, en vez de los trans­
portadores de rodillos pueden ser utilizados transporta- 

20. dores d6 tornillo sin fin o de tornillos de Arquimedes
paralelos. Los mismos medios de transporte pueden ser ta­
les que determinen un posioionamiento del eje polar de 
las frutas, oblicuamente o también longitudinalmente con 
respeoto a su direooiín de maroha.. Las vías de transporte 

25. de las frutas pueden ser ourvas igual que rectilíneas, si 
por ejemplo se utilizan transportadores de carrussel. Pa­
ra aumentar la potencialidad de la máquina en términos 
eoonémiooa, pueden ser también aprovechado el ramal infe­
rior de retorno de los transportadores de rodillos. Otras
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variantes pueden referirse a las calibradores rotativos. 
Estos elementos pueden ser toncooóAioos o oónioos; pueden 
presentar por lo menos el extremo anterior debidamente re­
dondeado o oon entalla; pueden ser perfilados en forma de 

5. rodillo o de tornillo sin fin; igualmente pueden ser para­
lelos con respeoto al transportador de las frutas situado 
debajo de los mismos; pueden estar debidamente inclinados 
con convergencia hacia la parte inferior en la misma di­
rección de la marcha de los citados transportadores y fi-

10. nalmente pueden estar constituidos finalmente por oepi- 
llos o por oualquier otro elemento rotativo, simplre o 
compuesto, que sea capaz de determinar la descarga de las 
frutas lateralmente desde el medio de transporte situado 
debajo. .

15* Estas y otras modificaciones, por lo demás intui-
bles para los táonioos del ramo, no se salen del ámbito 
del principio que oonstituyo la base de la invención tal 
como ha sido anteriormente expuesta, oomo está ilustrada 
en los planos y como se reivindica a continuación*

20. S¡ , 3!
N O T A

Descrito el objeto del presente invento se declaran 
nuevas y de propia invención las siguientes reivindioaoio- 

y nes.
1.- Perfeccionamientos en máquinas automáticas para 

la calibración en ciolo continuo de objetos, redondos, re­
dondos oon los polos aplastados y ovalados, y particular­
mente de productos horfruticolas, caracterizados por el 
hecho de presentar:

!
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5.

10.

15.

20.

25.

- medios para transportar las frutas en fila india, 
sobre una ommás filas preferiblemente paralelas, horizon­
tales y también inclinadas en sentido longitudinal, prefe­
riblemente reotilineas, .paro también ourvas;

medios simplificados para alimentar las frutas a 
los citados medios de transporte;

- medios por efecto de los cuales las frutas sean 
obligadas a girar debidamente sobre los oitados medios de 
transporte y a disponerse verticalmente a su plano ecuato­
rial ;

uno o varios calibradores rotativos, estátioos, 
situados encima de cada medio de transporte de las frutas-, 
a distancia conveniente del mismo y a distancias decre­
cientes, regulables, con una disposición tal, y con ^n!
sentido de rotación tal que con el oontacto con la parte 
ecuatorial de las frutas, estas Ultimas sean obligadas 
suavemente a salir lateralmente del medio de transporte;

- medios de aoarreo y/o ulteriores medios de trans­
porte para recoger inmediatamente y oon un minimo de oai- 
da las frutas a la salida de oada calibrador rotativa o
de tales elementos y para conducir las oitadas frutas, en 
corrientes diferentes segdn los distintos calibres, hacia 
los centros de reoogida o de elaboración.

2.- Perfeccionamientos en máquinas automáticas, para 
la calibración en oiolo oontinuo de objetos. ;

Segdn se describe y reivindica en la presente memo­
ria descriptiva que consta de 11 páginas foliadas y escri­
tas a máquina por una sola de sus caras, aoompaKadas de los 
dibujos reglamentarios. -
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