3
MINISTERIO DE INDUSTRIA Y ENERGIA 538 Z“?l 5 7 2 2 © A1

Registro de lo Propiedad Industriconcediin el Reqistra e ~~yerde
conloc . o "ihj"f. Vo da pre- @ [FECHA OE PRESLNTAGION

sente do.y. Ly oy
et sy y sari el con- jciembre 1 8
tenldg de la Miemoria acjunta, 2 4 bre 137

9 faad. 1979

e PATENTE DE INVENCION
ESPANA
@ PRIORIDADES:
@Nuutno @ FECHA @ PAIS
77.13639 9 diciembre 1977 Hplanda
@ncm\ DE PUBLICIDAD @CLABIFICACION INTERNACIONAL. @PAT(NTI DE LA QUE ES DIVISIONARIA

RBEV A

@TITULO DX LA INVENGION

PERFECCIONAMIENTOS EN APARATOS NARA MOLDEAR O EMPAQUETAR UN OBJETO, EN
ESPECIAL AVES

@ SOLICITANTE (8)

HOBA HOLDING BARNEVELD BV de naoionplidad holandesa

DOMICILIO DEL SOLICITANTE

Btationswek 117 Barneveld, Holanda.

@ INVENTOR (ES)

D. Johannes vab Brummelen

69 TITULAR (ES)

El propio solicitante

(9 mernesenrtanTe

D8 MARIA ANTONIA NARANJO MARCOS, P, de la Hamaba 200  MADRID

UNE A -4 Mob, atos UTILICESE COMO PRIMERA PAGINA DE LA MEMORIA



10

i5

20

25

30

el aparato de un recipiente cerrable alrededor del objeto; de me~

" recipiente no llega a su segunda posicibn.

MEMORIA DuSCRIFPTIVA

La presente invencidn se refiere a perfeccionanientos en

1os-aparatas para moldear o empaquetar un objeto, esténdo dotado

dios de accionamiento para que el recipiente se desplace desde ung
pri,era posicifn en la que tiene una cindignraci&nfcircunfefen-
cial, hacia una segunda posicidn con una segunda configuracidn
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 caso de que sea dema=
siado voluminoso para que pueda cerrarse el recipiente. En tal
caso hay posibillidad de que se produzcan interferencias en el ci-
¢clo oper#tivo cel aparato, daflindose y atgscéndose en el recpine->
te 0 en la cadena de trabajo.

La invencidn evita estos cinconvenientes y en prevencién
de los mismos permite una cierta tolerancia &e la configuracidn
circunferencial respecto a la mayor parte de los objetos y asf
gse puede obtener un mejqr moldeo o mejor empaguetado del conjunto/

De #cnerdo con la invencién se eliminan tales inconvenien-
tes y se obtiene consecuentemente'unAmejor trabajo debido a elemen-
tos elasticos que cermiten que el recipiente alcance su segunda
posicibn sin inconvenientes.

Cuando se apluca la invencidn, el recipiente no esta todo
cerrado con lo gque 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 recipiend

te, controladoc por el mismo en forma tal ue se ve activado si tal

Una. aplicacidn importante de la invencibn 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 a2llo tiemo gran invoriancia.

Una realizacidn preferente de la mncionada invencién 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 gubas de control a lo largo de sllos, junro con
elementos mSviles montados en el aparato, constituyendo asi el
medio de accionamiento del recipiente.

Paea mejor comprensidn de esta memoria se acompafian los
dibujos adjuntos que muestran un ejempo de realizacién, no limita-
tivo, del objeto de la invencidn y en los que:

La fige 1 es una vista frontal del aparato en posiciby de
arranquee

La fige 2 es una vista de costado de la fig. 1.

La fige 3 o8 otra poasicidn del aparato de la fig. 1.

La fig. 4 es otra posicibn de la vista de la fig. 2.

La fig. 5 muestra una posicidn intermedia de las fgs.2 y J

La fig. 6 muestra esquemfticamente una planta de parte deﬁ
aparato.

La fig, 7 es una planta de la fig. 6 en otra posicidn.

La fig. 8 corresponde a la fug. 6 y 7 pero en posicidn en
gue el recipiente no estd cerrado.

La fige 9 muestra detalle= 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 fige 2 en sucesivas posiciones,

La fig. 12 muestra las guias de controd a lo largo del cad
rril o pista de rodadura.

Sepfin 1a invencidn referida a los dibujos adjuntos, con

1 se mueatra un bastidor que, mediante poleas, se desplaza a lo

largo de un carril fijo 2 = 2°en direccidn de 1la flecha 3. El basi

tidor 1 tiene rafles 4 verticales por los guales, mediante rodi=--
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 mientos de apertura y cierre de las partes 1% - 15 de las ufias se

- dispone una guia de control 29 que mediante un rodillo mbvil 30

- que unas conexiones intermedias cursoras sobresalen y que median-|

e

llos 5 se desplaza veiticalmente un hastidor auxiliar 6.
En el bastidor 1 hay una lfmina 8 provista de unas hendi=

duras 9; los calibradores o galgas de espesores ll son pivotables

alrededor de los pivotes 10 y los muelles 12 los impuisan a la po
sicidn de la fig. 1 en trazos discontinuos, y los extremos supee
riores estan debajo de los estribos 7 del bastidor auxiliar 6.

Los montajea a pivote 16 conectados a la 1limina 8 soportan ulia

l8mina 17 de control que soporte a su vez un rodillo mévil 19 que
puede cooperar con una guﬁi 38 de cdntrol. La 1&mina de control 17
va dotada de bordes o cantos 39 convergentes que pueden pomer en
acoplamiento los calibradores de espesores ll para impulsarlos a
la posicidn de trazos discontfnuwos si el rodillo mévil i9 se eleva
mediante la configuracidn de la gufa 38. ‘

El bastidor auxiliar 6 soporta una barra 13 que tiene en

su lateral inferior unas uflas 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 mbvil 23 que fun=|

ciona en uns hendidura 24 dispuesta en la l8mina 25 fija al basti-

E1 bastidor 6 estd sitpado mediante un rodillo 27 de sopox

te y una gufa 26 de control, mientras que para controlar los moviT

controla la posicidn angular del brazo 31 . 32 ahorquillado que
pivota alrededor del eje 33 y que por medio de la articulacifn 34|
controla un brazo 35 conectado a un segmento 20 de chapa y en el

que hay unas hendiduras de control, mo representadas, y en las

te varilllas pivotables, no representadas, dentro de 13, estan co-
nectadas a las partes 15 de ufia pivotades, con lo quela guia de

control 29 se inclina hacia abajo, ¢l segmento de chapa gira en
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| mévil 27. Una conexién articulada 81 va conectada a un brazo 85

sentido inverso a la= agujas del reloj y ilas parites de ufizc 15 »i-
votan hacia su posicién abierta.

Ademds, la barra 13 eat& dotada de un elemento 37 de su-
jeccidn conectado a una varilla montada en la barra 13, a lgfiue
va conectado un trinquete 43 que, mesiante una conexidn articula-
da 46 de control, va cinectado a un bastider 49 pivotable alrede-
dor del eje 21 y que en su extremo va provisto de um rodillo md-
vil 50 que funciona sobre una gufa 51 de control; si 8sta se in-
clina hacia abajo o termina, el elemento 37 de sujeccibén se pue-
de desplazar hacia abajo hasta que se acople a las articulaciones
medias de las patas tras lo ocual el trinquete 43 we acopla a los
dientes de una cremallera 44 fijamente conectada a la barra 13;
ello significa que el elemento 37 de sujeccidn puede adoptar una
posicién respecto a las partes 1t = 15 de ufia que estin adapta-
das para las dimensiones medias de las articulaciones medias de
las patas de las aves.

Seglin la fige 5, 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 laeva que puede cooperar cor el rodillo

conactado 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 estd adaptado para
cualquier mecanismo que manipule piezas de volaterfa en la cual
fstas se hallen suspendidad por las articulaciones medias de sus
patas. E1 aparato de moldeo propiamente dicho, de la invencidn,
indicado en conjunto con 28 se explica alm mis en laa figs.6 & 124

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

de casco S4; el elomento 52 en forma de casoo envolvente, y las
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charnelas 53 tienen posicidn fija respecto a: bastidor 1; el elemertc
52 en forma de casco o envoltura tieme cohfiguracidn seccional
130 transversal aprozimadamente parabdlica, y los elementos 54 en la
forma de casco son segmentos de cilindro cibeular. Los elementos
citados 54 llevan cada uno un braze 55 y un rodillo 56 mdvil.
Otras aletas 58 estfn montadas a pivote en los ejes 57 coR
nectados al bastidor 1 cuyas aletas, debido a la funcidn que r&a-
135 lizan, se llaman aletas de retencidén de las alas del ave, y soporf

"tan unos brazos 59 dotados de rodullos mdviles 607 con dichas ale

tas de retencidn los brazos 61 estén fijamente conectados, llevan
do en sus extremos los rodillos mbviles 62. Las aletas 58 de reten
c¢idn de las alas tienon meccién transversal aegmental en eirculo.
140 _ Un cursor 63 de control es mdvil horizontalmente réspecto
| al saatidor 1 siendo desplazaﬁle horizontalmente mediante un rodi+
1lo 64 wdvil bajo el control de una guia 64°; el cursor de:contrbl
esti conducido por los rodiilos 65 de guia y tiene dos patas 66
de las que la superficie externa capera con los ridillos 65 guiase
145 _ shendo los laterales internos de las patas 66 elementos que estan
provistos de unas hendiduras 67 en las que los rod#illos 62 mSvi-
les van situados en la posici&n.da-arranqﬁe de la tig. 6. Conti=
guos a las hendiduras 67 los cantos internos de las patas 66 for=
man las superfiéies de guia de los rodillos 62 mbviles.
150 Los rodillos méviles % en la posicibn de la fig. 6 se aco
plan a las superficies 68°de guia, que tienen en sua lados superid-
| res unas hendeduras 68 adyacentes. A

El movimiento de cierre de las aletas 58 de retencién de
las alas se produce cuando el cursor 63 se despléza desde la po-
155 sicidn de la fig. 6 a la de la fig. 7. Despuds los brazos 61 son
éivotados bajo la influencia de lo: rodillos méviles 62 y hacen
pivotar a las al@taa 58 de retencifn de alas, hacia dentro; ste
movimiento se mantiene hasta que los rodillos 62 méviles abando=

nan las hendeduras 67 y se acoplan a los lados internos de las
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El movidento de la gufa 63 de control se produce porgue
el rodillo 44 mévil se acopla a la gufa 64°de control y mediante
ello el cursor se desplaza hacia adelante, es decit, en las fgs.
6 y 7 hacia abajo. Con ello se obtiene una posicidn en la que las
aletas 58 de retenchén de las alas del ave estén casi cerradas, y
los rodsllos 60 mbviles se acoplan a la otra gufa 70 de control,
cerréndose posteriormente dishas aletas.

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

¥ por ello se ven impulsados al interior de las citadas hendiduraﬂ
haciendo asf pivotar a los elementos 54 en corma de casco. Con ellp
los bordes o cantos extremos de los elementos en forma de casco se
desplazan cerca de los laterales internos, huecos, de las aletas
58 de retencién de alas, con lo que no hay partes del ave que se
puedan salir del tubo formado por 52 y Sk.

El funcionamiento se produce de manara que si el ave tiene
1las alae irregulares o muy salisntes, &stas se mueven hacia dentro
por efecto de las mletas 58 de retencdén de alas, hasta que lle-~
guen a su posicién final tras lo cual los elementos S5i en forma de
casco se desplazan desde la posicién 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 cuerpe
del ave que se va & moldear.

En las figs. 6 y 7 ae muestra un gancho 73 pivotante alre-
dedor de los puntos 27 que estfn fijamente conectados a uha lémi-
na 88 del bastidor 1. En la posicidn de la fug. 6 dicho gancho va
situado con su brazo transversal 74 delante de una pestaiia de re-
borde 75 de la guia 63. Se puede elevar por medios a describir.
En la posicién en la que el cursor de ha desplazado totalmente ha-
cia adelante (en el plano hacia abajo) el gahcho cae por debajo

de 1la pestafia de reborde y por ello inmoviliza a los elementos en
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forma de casco o envolvente en la pisicisn de lu fig. 7.

El ave se desplaza hacia abajo mediante las partcs de uﬁﬂ
14 =~ 15 después de que el elemento de sujeccién 52 se haya des-
195 | plazado hacia abajo; primero hacia el elemento 52 en foruma de cag-
¢o y a cintinuacidn, el control de las aletas 58 de reténéi&n de
alas y los posteriores elementosen forma de casco se ponen en
accién; cuando estos {iltimos elementos St se han,cérrada, la bae
rfa 1% con sus partes 14 - 15 en uila, se desplazan mAs hacia abas
200 jo ¥ llevan al ave &l mecanismo de empaquetado, no mostrado.

Y.una vez que el gahcho 73 se ha elevado, el cursor 63
es llevado nuevamente desde la posicidn de la fige 7 a la de la
fige 6 mediante la configuracidén adecuada de la gufa 64°de contrdl.

-~ En el dibujo la gufa 70 de control esta montada con mue-

205 1les 71; ello se reladiona con el hecho d? que el grosor y tama=-
fio del ave no son siempre iguales. Si el ave de referencia es de¢
masiado gruesa o abultada, el tubo 52~54 no cerraria del todo co
lo que el gancho 73 no caeri tras la pestafia de reborde 75; por '
ello s8i se desea dejar caer en posicidn separada un ave que sea
210 demasiado gruesa, puede hacerse sin necesidad de cancelar la ac-
cién de inmovilizaciSn del gahcho 73. 7

En la fig. 8 se muestra el caso en que los posteriores
elementos en forka de casco envolvents 54 no qstén del todo cerrpe
dos milentras que las aletas 58 de retencidn de alae no han llegap
215 do del todo a su posicidn final. Ello es posible porque la gufa |

de control 70 esti sustentada mediante un muelle 70°y, consecuen

temente, lo admite, mientras que también la parte 71 articulada
charnela (ver fig. k3) va montada eldsticamente y es pivotable all-
rededor del punto 9% del pivote bajo los efectos del rodillo md-
120 vil 64, Segfn se ve en la fig. 13, un elemento 77 pivdtante alrg-
dedor del eje 76 estd presente, teniendo una superficie 7 de leo
va para el rodillo mévil 64. Un brazo 95 que jhntamente con 1#

guia 71 pivota alrededor de 94, soporta un rodillo 97 de control
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cooperante con la superficie de levs dcl elemento 9€ que mediand

te un brazo 77°va conectado al eje 76 qu~ a su vez tiene un brad

z0 77 que soporta la superficie 78 de leva. El brazo 77’esté,add
wés, conecyado, mediante una conexifn 99, a umna superficie de
leva 103 posicionada en el carril o pista de rodadura del rodillo

mévil 27 cuando el eje 76 es pivotado mediante el rodillo 97.

Cuando se ha producido la inmovilizacién normalmente (pg

sicién de fig. 7 y trazos discont{nuos de la fgs 8) la suoerficie

de leva 103 no se pone en el carril o pista de rodadura del rodi
1lo 27. Incluso la superficie 78 de leva no es llevada a la pis-
ta de rodadura del rodillo mdvil 64 ya que el eje 76 no ha pivos
tado. Si, no obstabte, no se prodice inmovilizacidn y el rodilld
97 pivota al eje 76, la superficie 78 de leva se sitfia en el ca
rril o pista de rodadura del rodillo 64 mévil y asf, éste, se v¢
desplazado por la superficie 78 de leva y va a una posicibn en
1a que coopera con la gufa 64" de control, lo que significa que
el cursor se desplaza hacia atrés, a la posicibn inicial de la
tige 6 con lo que los posteriores elementos 54 en forma de cas=
co y las aletas 58 de retencién de las alas se abren de nuevo.Dd=-
bido a que también la superficie 103 de leva se halla activa,el
rodillo 27 mévil desplaza al bastidor auciliar 6 hacia arriba y
por ello el rodillo mévil 30 se acoplah una guia 29A de control,
via 31, 32, 33, 34, 35, 20 y 18, pivota las uflas 15 a su posicign
abierta y la pieza de volaterfia cae y aunque sea demasiado grues
sa adopta posicidn adecuadae

Con la operacidn normal del mecanksmo, la inmovimlizaw=
¢idn del cursor se mantiene y el ave puedeimpulsarse a través del
tubo 52=54 por las ufias l4-1l5 transportindosela a un mecanismo
de empaquetado, no mostrado.

El funcionamiento del aparato descrito se resume en la
fige 13+ Si el mecanismo de la fige 13 se desplaza de izquierda

a derecha a lo largo de las gufas, primero la gufa 38 es levan-
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“ello sucede en forma normal, el rodilloe 64 se desplaga a lo lar-

«]l 0=

tada por lo gue los calibradores de sspesor 11 se ponen &n 5u po=-
sicidn indicada con trazos discontinuos.En tul posiqién las arti-
culaciones medias de las patas de un ave pusden cokgarse en las
uitas 1% =« 15, Cuando de nuevo la guia 38 se incline haéia 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 céso normal |
de hallarse presenteslas.articulalibnea medlas de las patas del
ave, ol bastidor auxiliar se moveri.hacia abajo. Sin embargo si
el mismo no se desplaza hacia abajo, en caso de que una o ambas
articulaciones medias del ave no estén presenteé. el rodillo 27
eleva el brazo 85 con lo que el brazo 82 es pivotado de manera
que @l rodillo 64 mévil no coopera éon la gufa 64’y as{ el apa-
rato de moldeo no se activa y queda en poaicién-cerrada.

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

se produzca, con lo gque se cierra el tubo de moldeo 52 - 54 y si

go de la parte 71 de la gufa elasticamente montada, sin impulsars
la fuera y asi se inmoviliza normalmente el aparato Qe moldeo. El
rodillo 64 no se acopla a la superéicie 7i de leva y el aparato
de moldeo, en la ﬁosicién inmovilizada, se pone al alcance del

carril 26C de gufa, en la que el ave es impulsada a travée del

tubo 52 ~ 54 mientrss que se produce por encima de la parte 26D
¥y mediante ka gufa 298 la descarga normal de un ave normalmente

moldeada. Seguidamente se activa el estribo fijo 83°yeon ello sé

eleva el gabcho 72 y el aparato de moldeo 52=-5k gueda libre,tras
lo cual el rodillo 64 sobre la guia 64" se desplaza hacia atras
a su posicidn inicial.

Al comenzar el movimiento, antes de que se inicie el de

la parte 26A de la gufa 26, la gufa 51 se inclina hacia abajo y
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finalmente termina, con lo gque el e.omenvo 37 du sujeccién baja
y el trinquote 43 se acopla a la eremallera 44. El final del mo-
vimiento el rodille 50 actfia sobre la gufa S1B con lo que el trin

yueto pivota en sentido contrario a lae agujas del reloj y sale

del acoplamiento con la cremallera 4% volviendo a su posicién ini
cial.

Cuando se dé el caso de un ave demasiado gruesa,el resore
te 70°no induce a un cierrs completo del tubo 52-54% y la gufa 71
hace pivotar al brazo 95 con lo que el rodillo 97 del elemento
76 pivotarf y asi{ se obtienen dos resultados: En primer lugar,
la superficie de la leva 103 se introduce en el carril del rodi=-

1lo 27 mediante la conexidfn 99 esquemiticamente indicada, con lo

que tal rodillo se desplaza hacia arriba. Adicionalmente, el rodis
llo 30 se acopka a la gufa 29A de control declinante, con lo que
sl aparato se descarga, lo que permije que los calibradores 11 sw
sitlen por debajo de los tramos o estribos 7 con lo cual el bas~
tidor auxiliar 6, mis alld del final de la superficie 103 de con-
trol, queda hastdk allf{ soportado por los calibradores. Tan solo
al final de la elevacibn de la parte de gufa 26E 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 lava 78 dentro del carril o pista de rodadura 64, por ello
cooperard con la gufa 64" y debido a que el aparato de molvedo no
ha sido inmovilizado, se abre de nuevo parcialmente lo que da oris
goen a que después de la descarga de las ufias 14 ~ X5 originada poa
la gufa 29A, el ave caiga répidamente y sin alteraciones.

Tras lo descrito s8lo resta sefialar que en la presente int
vencién cabrén cuantas variantes comnstructivas como sean posibles

sin que se altere el cundro general de la misma.

- s o W =
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“racterizados porque el recipiente se halla constitufdo por un tuhb

‘-120-

NOTA: Desorito suficientemente lo que antecude sblo resta seﬁaiar
que lo que se condidera propio y nuevo del solicitante ss lo cons

tenido en las siguientes:

REIVINDICACIONES

1 = Perfeccionamientos en sparatos para moldear ¢ empa~
quetar un objeto, en especial aves, que se hallan provietos de un
recipiente que se puede cerrar alrededor de dicho objeto dispo-
niendo de medios de accionamiento para desplazar dicho recipiemn-
te desde una primera posicién en que tiene configuracila circun-
ferencia, hasta una segunda posicibén de configuracibén circunfe=
rencial pero menor que en la primepas; caracterizados por el he~
cho de que el medio de accionamiento tiene elementod‘ el&sticoé
que permiten gue el reciplente no slocance indlebidamente su segundé
posicibn.

2 - Perfeccionamientos, segln reivindicacidn 12 caracte~
rizados porque el citado recipiente dispone de un medio de descaJ-
ga qQue es controlado por dicho recipiente de manera que e mtive
cuando dicho recipiente no esté en su segunda posicidn.

2 = Perfeccionamientos, segfin reivindicaciones 1 y 2 ca~--

de moldeo, para piezas de volateria, que puede ser indistintamen-
te abierto o cerrado. .

4 . Perfeccionamientos, segin reivindicaciones de 1 a 3
caracterizados porque se dispone de un carril o pista de rodadurg
sinfin, disponiéndose asimismo de medios para mover ei aparato a
lo largo de los mismos, mediante unas guias de control en ellos

montadas, las cuales, juntamente con los elementos mbviles del

aparato, constituyen el medio de accionamiento del mencionado red
cipiente.
5 = Perfeccionamientos, segln reivindicacién 4 caracteris

zados por el hecho de que al menos una de estas pgufas de control
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va montada eléaticamente.

6 = Perfeccionamientos, sepfl:m reivindicaciones do 1l a §
caracterizados porque se dispone de medios de inmovilizacidn pa-
ra el recipiente, y los medios de control, dependiente de que el
recipiente se haya inmovilizado, original que un elemento mbvil
coopere con una guia de control.

7 - Perfeccionamientos, segfn reivindicacidn 6 caracteri
zados por disponerse de elementos de gufas, méviles,que son los
que permiten que un elemento mSvil de los citados, coopere o no
con una guia de control, segiin la fase de funcionamiento del apa=-
rato.

8§ - Perfeccionamientos, segin reivindicaciones de 1l 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 abajo, asi como otra parte horigontal y otra parte
asimismo inclinada; disponiendo ademds de un elemento mdvil que
coopera con estas partes de gufa; disponiendo ademfa de otra guia
de control en la zona de dixha parte horizontal; cuyas gufas coo=-
peran con un mecanismo de descarga; disponiendo asimismo de mew-
dios en la parte horizontal de la gufa, para hacer que el meca~-
niemo de descarga coopere con la gufs de control, y cuyos medios
se hallan regidos por 6rganos no sensibles al cierre del recipien
te antes mencionado.

9 = Perfaeccionamientoes segln reivindicacién 8 caracteri.
gados porque el aparato va dotado de un mecanismo de bloqueo pa-
ra evitar que el mencionado elemento mdvil siga al carril de guia
cuyos medios de bloqueo mantienen al aparato en la posicibn més
alta , en la que dicha gufa de control mopera con un rodillo mé-
vil del mecanismo de descarga del aparato.

10 - Perfeccionamientos, seglm reivindicaciones 9 y an-
teriores, acaracterigzados por disponerse de un mecanismo de cone

mutacidn, o interruptor, apto para ser activadp por el mecanismo
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mévil a lo largo del antes citado car~il, a fin de evitar 91 ci.en
del mcipiente en el caso de que el Ui'gano de blequeo se halle zce
tivo y defina la posicibn de altura del mecanismo, evitando as{
que, indebidamnnte, el elemento mévil se sitfie dentro del carril
o pista de rodadura; de la gufa de control afin.

11 - Perfeccionamientos, serfm reivindicaciones de‘6 a ic
caracterizados por disponer el aparato de;qnos estribos fijament
montados a lo largo de dicho carril o pista de rodadura, para po-
der dejar libre, cuando sea preciszo, al medio de inmovilizacidn.

12 « PERFECCIONAMILNTOS EN APARATOS PARA MOLDEAR OIEMQm-
QUETAR UN OBRJETO, EN ESPECIAL AVES,

- W e o w ow —

Todo secfin se describe en la presemte Memoria que consta
de catorce hojas folliadas y escritas por uns gara con un total

de tresclentas noventa y cinco lineas y dibujos anexos.

MADRID ebre, 1978

' o]
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