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MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invención se refiere a perfeccionanientos en 
los aparatas para moldear o empaquetar un objeto, estando dotado 
el aparato de un recipiente cerrable alrededor del objeto; de me­
dios de accionamiento para que el recipiente se desplace desde una 
pri,era posición en la que tiene una cindiguración circunferen­
cial, hacia una segunda posición con una segunda configuración 
circunferencial menor que la primera.

En los aparatos conocidos, se presenta una dificultad 
que estriba en que cuando se trata de objetos de diferentes for­
mas, copo por ejemplo aves, se puede dar el oaso de que sea dema­
siado voluminoso para que pueda cerrarse el recipiente. En tal 
caso hay posibilidad de que se produzcan interferencias en el ci­
clo operativo cel aparato, dañándose y atascándose en el reclíne­
te o en la cadena de trabajo.

La invención evita estos cinconvenientes y en prevención 
de los mismos permite una cierta tolerancia de la configuración 
circunferencial respecto a la mayor parte de los objetos y asi 
se puede obtener un mejor moldeo o mejor empaquetado del conjunto.

De acuerdo con la invención se eliminan tales inconvenien­
tes y se obtiene consecuentemente un mejor trabajo debido a elemes 
tos elásticos que oermiten que el recipiente alcance su segunda 
posición sin inconvenientes.

Cuando se apluca la invención, el recipiente no está todo 
cerrado con lo que no es forzado; cuando ello sucede, los objetos 
se ven arrastrados en forma diferente a la usual.

Para ello se dispone de un medio de descarga del recipien* 
te, controlado por el mismo en forma tal ue se ve activado si tal 
recipiente no llega a su segunda posición.

Una aplicación importante de la invención es en el caso 
de que wl recipiente sea un tubo de moldeo para aves, que se 
puede abrir y cerrar, pudiéndose dar diferencias de dimensiones
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y cuando se moldea y empaqueta bien ello tien^ gran imoortancia.
Una realización preferente de la nencionada invención con­

siste en que se disponga un carril o pista sinfin de rodadura, y 
medios para desplazar el aparato a lo largo de los mismos, dispo­
niendo asimismo de guóaa de control a lo largo de ellos, junro con 
elementos móviles montados en el aparato, constituyendo asi el 
medio de accionamiento del recipiente.

Paea mejor comprensión de esta memoria se acompañan los 
dibujos adjuntos que muestran un ejem^o de realización, no limita­
tivo, del objeto de la invención y en los que:

La íig. 1 as una vista frontal del aparato en posición de 
arranque.

La flg. 2 as una vista de costado de la fig. 1.
La fig. 3 es otra posición del aparato de la fig. 1.
La fig. 4 es otra posición de la vista de la fig. 2.
La fig. 5 muestra una posición intermedia de las fgs.2 y 4
La fig. 6 muestra esquemáticamente una planta de parte del

aparato.
La fig. 7 es una planta de la fig. 6 en otra posición.
La fig. 8 corresponde a la fug. 6 y 7 pero en posición en

que el recipiente no está cerrado.
La fig. 9 muestra detalles del aparato de control montado 

a lo largo del carril o pista de rodadura por el wue se desplaza 
el aparato.

Las figs. 10, 11 y 12 muestran un detalle del mecanismo 
de la fig. 2 en sucesivas posiciones.

La fig. 12 muestra las guias de controá a lo largo del ca-' 
rril o pista de rodadura.

Seg&n la invención referida a los dibujos adjuntos, con 
1 se muestra un bastidor que, mediante poleas, se desplaza a lo
largo de un carril fijo 2 - 2*en dirección de la flecha 3. El bas­
tidor 1 tiene raíles 4 verticales por los cuales, mediante rodi—
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líos 5 se desplaza verticalmente un bastidor auxiliar 6.
En el bastidor 1 hay una lámina 8 provista de unas hendi­

duras 9; los calibradores o galgas de espesores 11 son pivotables 
alrededor de los pivotes 10 y los muelles 12 los impulsan a la po­
sición de la fig. 1 en trazos discontinuos, y los extremos supe­
riores están debajo de los estribos 7 del bastidor auxiliar 6.
Los montajea a pivote 16 conectados a la lámina 8 soportan uHa 
lámina 17 de control que soporte a su vez un rodillo móvil 19 que 
puede cooperar con una gu$á 38 de control. La lamina de control 1? 
va dotada de bordes o cantos 39 convergentes que pueden poner en 
acoplamiento los calibradores de espesores 11 para impulsarlos a 
la posición de trazos discontinuos si el rodillo móvil 19 se elevt 
mediante la configuración de la guia 38.

El bastidor auxiliar 6 soporta una barra 13 que tiene en 
su lateral inferior unas uñas 14 - 15 pivotables para recibir las 
articulaciones medias de las patas de un ave. La barra 13 es pivo- 
table alrededor de un eje 21 fijamente montado en el bastidor au­
xiliar 6; la barra 13 va provista de un rodillo móvil 23 que fun­
ciona en una hendidura 24 dispuesta en la lámina 25 fija al basti­
dor 1.

El bastidor 6 está sityado mediante un rodillo 27 de sopor 
te y una guia 26 de control, mientras que para controlar los movi­
mientos de apertura y cierre de las partes 14 - 15 de las uñas se 
dispone una guia de control 29 que mediante un rodillo móvil 30 

controla la posición angular del brazo 31 * 32 ahorquillado que 
pivota alrededor del eje 33 y que por medio de la articulación 3^ 
controla un brazo 35 conectado a un segmento 20 de chapa y en el 
que hay unas hendiduras de control, no representadas, y en las 
que unas conexiones intermedias cursoras sobresalen y que median­
te varillas pivotables, no representadas, dentro de 13, están co­
nectadas a las partes 15 de uña pivotadas, con lo que la guia de 
control 29 se inclina hacia abajo, el segmento de chapa gira en9$
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sentido inverso a las agujas del reloj y las partes de uña 15 pi- 
votan hacia su posición abierta.

Además, la barra 13 está dotada de un elemento 37 de su­
jección conectado a una varilla montada en la barra 13. a lc^ue 
va conectado un trinquete 43 que, mesiante una conexión articula­
da 46 de control, va cinectado a un bastidor 49 pivotable alrede­
dor del eje 21 y que en su extremo va provisto de un rodillo mó­
vil 50 que funciona sobre una guia 51 de control; si ásta se in­
clina hacia abajo o termina, el elemento 37 de sujecciÓn ae pue­
de desplazar hacia abajo hasta que se acople a las articulaciones 
medias de las patas tras lo cual el trinquete 43 ve acopla a los 
dientes de una cremallera 44 fijamente conectada a la barra 13; 
ello significa que el elemento 37 de sujección puede adoptar una 
posición respecto a las partea 14 - 15 de uña que están adapta­
das para las dimensiones medias de las articulaciones medias de 
las patas de las aves.

Seg&n la fig. 5t a lo largo del carril 2-2* o pista de 
rodadura, se dispone un eje 84 a pivote en el que hay un brazo 
85 montado a pivote sobre dicho eje, y que en su extremo dispone 
de una superficie 89 de leva que puede cooperar con el rodillo 
móvil 27. Una conexión articulada 8l va conectada a un brazo 85 

conectado a su vez a un brazo 82 pivotable alrededor de un pivo­
te 84*fijo provisto en su extremo de una superficie 86 de leva 
oblicua.

Hasta este punto, el aparato descrito está adaptado para 
cualquier mecanismo que manipule piezas de volatería en la cual 
ástas se hallen auspendidaá por las articulaciones medias de sus 
patas. El aparato de moldeo propiamente dicho, de la invención, 
indicado en conjunto con 28 se explica aám más en laa figs.6 á 12.

En la fig. 6, la ref. 52 indica un pequeño elemento que 
en sus extremos, mediante charnelas 53 soporte unos elementos 

de casco 54; el elomento 52 en forma de casoo envolvente, y las
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charnelas 53 tienen posición fija respecto a<. bastidor 1; el siete: 
52 en forma de casco o envoltura tiene cohfiguración seccional 
transversal aproximadamente parabólica, y los elementos 54 en la 
forma de casco son segmentos de cilindro circular. Los elementos 
citados 54 llevan cada uno un brazo 55 y un rodillo 56 móvil.

Otras aletas 53 están montadas a pivote en los ejes 57 co­
nectados al bastidor 1 cuyas aletas, debido a la función que rea­
lizan, se llaman aletas de retención de las alas del ave, y sopor­
tan unos brazos 59 dotados de rodullos móviles 60; con dichas ale - 
tas de retención los brazos 61 están fijamente conectados, llevan­
do en sus extremos los rodillos móviles 62. Las aletas 53 de rete:: 
ción de las alas tienen sección transversal segmental en circulo.

Un cursor 63 de control es móvil horizontalmente respecto 
al bastidor 1 siendo desplazable horizontalmente mediante un rodi­
llo 64 móvil bajo el control de una guia 64*; el cursor de contri!, 
está conducido por los rodiilos 65 de guia y tiene dos patas 66 

de las que la superfcie externa capera con los ridillos 65 guias 
siendo los laterales internos de las patas 66 elementos que están 
provistos de unas hendiduras 67 en las que los rodillos 62 móvi­
les van situados en la posición de arranque de la fig. 6. Conti­
guos a las hendiduras 6? los cantos internos de las patas 66 for­
man las superficies de guia de los rodillos 62 móviles.

Los rodillos móviles %  en la posición de la fig. 6 se aco­
plan a las superficies 68*de guia, que tienen en sus lados superi: 
res Unas hendeduras 68 adyacentes.

El movimiento de cierre de las aletas 58 de retención de 
las alas se produce cuando el cursor 63 se desplaza Aasde la po­
sición de la fig. 6 a la de la fig. 7. Después los brazos 6l son 
pivotados bajo la influencia de lo; rodillos móviles 62 y hacen 
pivotar a las aletas 53 de retención de alas, hacia dentro; ste 
movimiento se mantiene hasta que los rodillos 62 móviles abando­
nan las hendeduras 67 y se acoplan a los lados internos de las



7-

16o

165

170

175

180

185

190

alas#
El movinianto de la guía 63 de control se produce porque 

el rodillo 44 móvil se acopla a la guía 64*de control y mediante 
ello el cursor se desplaza hacia adelante, es decir, en las fgs.
6 y 7 hacia abajo. Con ello se obtiene una posición en la que las 
aletas 58 de retención de las alas del ave están casi cerradas, y 
los rodillos 60 móviles se acoplan a la otra guía 70 de control, 
cerrándose posteriormente dishas aletas.

Los salientes en pico 69 adyacentes a las hendiduras 68 
de que ya se hizo mención, se acoplan a los rodillos móviles 56 

y por ello se ven impulsados al interior de las citadas hendiduras 
haciendo así pivotar a los elementos 54 en corma de casco. Con ell) 
los bordea o cantos extremos de los elementos en forma de casco se 
desplazan cerca de los laterales internos, huecos, de las aletas 
58 de retención de alas, con lo que no hay partes del ave que se 
puedan salir del tubo formado por 52 y 54.

El funcionamiento se produce de manera que si el ave tiene 
las alas irregulares o muy salientes, ástas se mueven hacia dentro 
por efecto de las aletas 58 de retención de alas, hasta que lle­
guen a su posición final tras lo cual los elementos 54 en forma de 
casco se desplazan desde la posición de la fug. 6 a la de la fig.
7 y toman las alas. El resultado es que las alas, aunque inicial­
mente tuviesen algo irregular, se aplicah bien contra el cuerpo 
del ave que se va a moldear.

En las figs. 6 y 7 se muestra un gancho 73 pivotante alre­
dedor de los puntos 27 que están fijamente conectados a uha lámi­
na 88 del bastidor 1. En la posición de la fug. 6 dicho gancho va 
situado con su brazo transversal 74 delante de una pestaña de re­
borde 75 de la guía 63. Se puede elevar por medios a describir.
En la posición en la que el cursor de ha desplazado totalmente ha­
cia adelante (en el plano hacia abajo) el gahcho cae por debajo 
de la pestaña de reborde y por ello inmoviliza a los elementos en



forma de casco o envolvente en la posición do la fig. 7
El ave se desplaza hacia abajo mediante las partes de uña 

14 - 15 después de que el elemento de sujección %  se haya des­
plazado hacia abajo; primero hacia el elemento 52 en forma de casj- 
co y a cintinuación, el control de las aletas 58 de retención de 
alas y los posteriores elementos5^'en forma de casco se ponen en 
acción; cuando estos últimos elementos 54 se han cerrado, la ba­
rra 13 con sus partes 14 - 15 en uña, se desplazan más hacia aba­
jo y llevan al ave al mecanismo de empaquetado, no mostrado.

Y una vez que el gahcho 73 se ha elevado, el cursor 63 

es llevado nuevamente desde la posición de la fig. 7 a la de la 
fig. 6 mediante la configuración adecuada de la guía 64*de control 

En el dibujo la guia 70 de control está montada con mue­
lles 71; ello se reladiona con el hecho de que el grosor y tama­
ño del ave no son Biempre iguales. Si el ave de referencia es de* 
masiado gruesa o abultada, el tubo 52-34 no cerraría del todo cor 
lo que el gancho 73 no caerá tras la pestaña de reborde 75! por 
ello si se desea dejar caer en posición separada un ave que sea 
demasiado gruesa, puede hacerse sin necesidad de cancelar la ac­
ción de inmovilización del gahcho 73*

En la fig. 8 se muestra el caso en que los posteriores 
elementos en forha de casco envolvente 54 no están del todo cerr t- 
dos m&entras que las aletas 58 de retención de alas no han llega 
do del todo a su posición final. Ello es posible porque la guía 
de control 70 está sustentada mediante un muelle 70*y, consecuen 
temente, lo admite, mientras que también la parte 71 articulada 
charnela (ver fig. k3) va montada elásticamente y es pivotable atL 
rededor del punto 94 del pivote bajo los efectos del rodillo mó­
vil 64. Según se ve en la fig. 13! un elemento 77 piv&tante aire 
dedor del eje 76 está presente, teniendo una superficie 78 de le 
va para el rodillo móvil 64. Un brazo 95 que juntamente con la 
guia ?! pivota alrededor de 94, soporta un rodillo 97 de eontro3
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cooperante con la auperficie de leva dc.l elemento $6 que median­
te wn brazo 77*va conectado al eje 76 qu" a su vez tiene un bra. 
zo 77 que aoporta la auperficie 78 de leva. El brazo 77*está,ad( 
mía, coneoyado, mediante una conexión 99. a una superficie de 
leva 103 poaicionada en el carril o pista de rodadura del rodil] 
móvil 2? cuando el eje 76 es pivotado mediante el rodillo 97.

Cuando se ha producido la inmovilización normalmente (pt 
sición de fig. 7 y trazos discontinuos de la fg. 8) la suoerficj 
de leva 103 no se pone en el carril o pista de rodadura del rodi 
lio 27. Incluso la superficie ?8 de leva no es llevada a la pie* 
ta de rodadura del rodillo móvil 64 ya que al eje 76 no ha pivo* 
tado. Si, no obstabte, no so prodice inmovilización y el rodillt 
97 pivota al eje 76, la superficie 78 de leva se sit&a en el ca­
rril o pista de rodadura del rodillo 64 móvil y asi, Sata, se vt 
desplazado por la superficie ?8 de leva y va a una posición en 
la que coopera con la guia 64" de oontrol, lo que significa que 
el cursor se desplaza hacia atrás, a la posición inicial de la 
fig. 6 con lo que los posteriores elementos 54 en forma de cas­
co y las aletas 5# de retención de las alas se abren de nuevo.D< 
bido a que tambión la superficie 103 de leva se halla activa,el 

rodillo 27 móvil desplaza al bastidor auciliar 6 hacia arriba y 
por ello el rodillo móvil 30 se acoplad una guia 29A de control, 
via 31, 32, 33, 34, 35, 20 y 18, pivota las uñas 15 a su posicin 
abierta y la pieza de volatería cae y aunque sea demasiado grue­
sa adopta posición adecuada.

Con la operación normal del mecanismo, la inmovimliza—  

ción del cursor se mantiene y el ave puedoimpulsarse a travós d<¡ 
tubo 52-54 por las uHas 14-15 transportándosela a un mecanismo 
de empaquetado, no Mostrado.

El funcionamiento del aparato descrito se resume en la 
fig. 13. Si el mecanismo de la fig. 13 se desplaza de izquierda 
a derecha a lo largo de las guias, primero la guia 38 es levan-
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tada por lo que los calibradores de espesor 11 se ponen en su po­
sición indicada con trazos discontínuos.En tal posición las arti­
culaciones medias de las patas de un ave pueden colgarse en las 
uñas 14 - 15. Cuando de nuevo la guia 38 se incline hacia abajo, 
las articulaciones medias de las patas evitan que los calibrado­
res 11 se retiren de nuevo bajo los estribos 7*

En la parte 26A orientada hacia abajo, en el caso normal 
de hallarse presentes las articulali&nes medias de las patas del 
ave, el bastidor auxiliar se moverá hacia abajo. Sin embargo si 
el mismo no se desplaza hacia abajo, en caso de que una o ambas 
articulaciones medias del ave no están presentes, el rodillo 27 

eleva el brazo 85 con lo que el brazo 82 es pivotado de manera 
que el rodillo 64 móvil no coopera con la guia 64*y asi el apa­
rato de moldeo no se activa y queda en posición cerrada.

Si pese a ello están presebtes lar articulaciones medias 
de las patas y, en consecuencia, el bastidor auxiliar 6 se ha det 
plazado hacia abajo en 26A el rodillo 64 coopera con la guii 64* 
lo que origina que el movimiento de deslizamiento del cursor 63 

se produzca, con lo que se cierra el tubo de moldeo 52 - 54 y si 
ello sucede en forma normal, el rodillo 64 se desplaza a lo lar­
go de la parte 71 de la guia elásticamente montada, sin impulsar- - 
la fuera y asi se inmoviliza normalmente el aparato de moldeo. &. 
rodillo 64 no se acopla a la superficie 7i de leva y el aparato 
de moldeo, en la posición inmovilizada, se pone al alcance del 
carril 2óC de guia, en la que el ave es impulsada a través del 
tubo 52 - 54 mientras que se produce por encima de la parte 2ÓD 
y mediante ka guia 29B la descarga normal de un ave normalmente 
moldeada. Seguidamente se activa el estribo fijo 83*ycon ello se 
eleva el gabeho 72 y el aparato de moldeo 52-54 queda libre,tras 
lo cual el rodillo 64 sobre la guia 64" se desplaza hacia atrás 
a su posición inicial.

Al comenzar el movimiento, antes de que se inicie el de 
la parte 2ÓA de la guia 26, la guía 51 se inclina hacia abajo y
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finalmente termina, con lo que el e^omento 37 de sujeeción baja 
y el trinquote 43 ae acopla a la cremallera 44. El final del mo­
vimiento el rodillo 50 act&a sobre la guia 51B con lo que el trin 
Suato pivota en sentido contrario a las agujas del reloj y sale 
del acoplamiento con la cremallera 44 volviendo a su posición ini­
cial.

Cuando se dá el caso de un ave demasiado gruesa,el resor­
te ?0*no induce a un cierra completo del tubo 52-54 y la guia 71 

hace pivotar al brazo 95 con lo que el rodillo 97 del elemento 
76 pivotará y asi se obtienen dos resultados: En primer lugar, 
la superficie de la leva 103 se introduce en el carril del rodi­
llo 27 mediante la conexión 99 esquemáticamente indicada, con lo 
que tal rodillo se desplaza hacia arriba. Adicionalmente, el rodi­
llo 30 se acopka a la guia 29A de control declinante, con lo que 
mi aparato se descarga, lo que permite que los calibradores 11 se 
sit&en por debajo de los tramos o estribos 7 con lo cual el bas­
tidor auxiliar 6, más allá del final de la superficie 103 de con­
trol, queda hastá alli soportado por los calibradores. Tan solo 
al final de la elevación de la parte de guia 2óE el bastidor auxi 
liar se ve totalmenye de nuevo en su nivel inicial.

Si bien el movimiento del eje 76 ha llevado a la superfi­
cie de leva 73 dentro del carril o pista de rodadura 64, por ello 
cooperará con la guia 64" y debido a que el aparato de molvedo no 
ha sido inmovilizado, se abre de nuevo parcialmente lo que da ori­
gen a que despuás de la descarga de las uñas 14 - 15 originada por 
la guia 29A, el ave caiga rápidamente y sin alteraciones.

Tras lo descrito sólo resta señalar que en la presente i n ­
vención cabrán cuantas variantes constructivas como sean posibles 

sin que se altere el cuadro general de la misma.
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NOTA! Descrito suficientemente lo que antecede sólo resta señalar 
que lo que se conáidera propio y nuevo del solicitante ss lo con­
tenido en las siguientes:

REIVINDICACIONES
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1 - Perfeccionamientos en aparatos para moldear o empa­
quetar un objeto, en especial aves, que se hallan provistos de un 
recipiente que se puede cerrar alrededor de dicho objeto dispo­
niendo de medios de accionamiento para desplazar dicho recipien­
te desde una primera posición en que tiene configuración circun­
ferencia, hasta una segunda posición de configuración circunfe­
rencial pero menor que en la primera; caracterizados por el he­
cho de que el medio de accionamiento tiene elementod elásticos 
que permiten que el recipiente no alcance ^debidamente su segunda 

posición#
2 - Perfeccionamientos, según reivindicación 1& caracte­

rizados porque el citado recipiente dispone de un medio de descai­
ga que es controlado por dicho recipiente de manera que se active 
cuando dicho recipiente no esté en su segunda posición.

3 - Perfeccionamientos, según reivindicaciones 1 y 2 ca­
racterizados porque el recipiente se halla constituido por un tuto 
de moldeo, para piezas de volatería, que puede ser indistintamen­
te abierto o cerrado.

4 - Perfeccionamientos, según reivindicaciones de 1 a 3
caracterizados porque se dispone de un carril o pista de rodadur: 
sinfin, disponiéndose asimismo de medios para mover el aparato a 
lo largo de los mismos, mediante unas guias de control en ellos 
montadas, las cuales, juntamente con los elementos móviles del 
aparato, constituyen el medio de accionamiento del mencionado re­
cipiente.

$ - Perfeccionamientos, según reivindicación 4 caracteri­
zados por el hecho de que al menos una de estas guias de contro'
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va montada elásticamente.
6 - Perfeccionamientos, según reivindicaciones do 1 a 5 

caracterizados porque se dispone de medios de inmovilización pa­
ra el recipiente, y los medios de control, dependiente de que el 
recipiente se haya inmovilizado, original que un elemento móvil 
coopere con una guia de control.

7 - Perfeccionamientos, según reivindicación 6 caracteri­
zados por disponerse de elementos de guia, móviles,que son los 
que permiten que un elemento móvil de los citados, coopere o no 
oon una guia de control, según la fase de funcionamiento del apa­

rato.
8 - Perfeccionamientos, según reivindicaciones de 1 a 7 

caracterizados porque el aparato dispone de una guia con una par­
te inclinada hacia abajo; una parte horizontal, y una parte de­
clinante hacia ahajo, asi como otra parte horizontal y otra parte 
asimismo inclinada; disponiendo además de un elemento móvil que 
eoopera con estas partes de guia; disponiendo ademáa de otra guia 
de control en la zona de dixha parte horizontal; cuyas guias coo­
peran con un mecanismo de descarga; disponiendo asimismo de me­
dios en la parte horizontal de la guia, para hacer que el meca­
nismo de descarga coopere con la guía da control, y cuyos medios 
se hallan regidos por órganos no sensibles al cierre del recipien­
te antes mencionado.

9 - Perfeccionamientos según reivindicación 8 caraeteri. 
zadoa porque el aparato va dotado de un mecanismo de bloqueo pa­
ra evitar que el mencionado elemento móvil siga al carril de guia 
cuyos medios de bloqueo mantienen al aparato en la posición más 
alta , en la que dicha guia de control coopera con un rodillo mó­
vil del mecanismo de descarga del aparato.

10 - Perfeccionamientos, según reivindicaciones 9 y an­
teriores, acaracterizados por disponerse de un mecanismo de con­
mutación, o interruptor, apto para ser activado por el mecanismo
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móvil a lo largo del antes citado carril, a fin de evitar el cierra 
dellecipiente en el caso de que el árgano de bloqueó se Halle ac­
tivo y defina la posición de altura del mecanismo, evitando asi 
que, indebidamente, el elemento móvil se sitúe dentro del carril 
o pista de rodadura, de la guia de control afin.

11 - Perfeccionamientos, según reivindicaciones de 6 a 1( 
caracterizados por disponer el aparato de unos estribos fijamente 
montados a lo largo de dicho carril o pista de rodadura, para po­

der dejar libre, cuando sea preciso, al medio de inmovilización
12 - PERFECCIONAMIENTOS EN APARATOS PARA MOLDEAR 0 E M m  

QUETAR UN OBJETO, EN ESPECIAL AVES.

395

Todo según se describe en la presente Memoria que consta 
de catorce hojas foliadas y escritas por una cara con un total 
de trescientas noventa y cinco lineas y dibujos anexos.
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