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MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invención se refiere a un mecanismo para mani­

pular objetos, permitiendo que éstos sean recibidos a través de 

un órgano de sujección.

En muchos casos es preciso disponer de un mecanismo no 

activado o que realice otro ciclo de trabajo, si el objeto no se 

presenta en forma debida dentro del órgano de sujección, lo cual 

podría inducir a operaciones erróneaB o a transtornos.

La invención soluciona este inconveniente de manera sen­

cilla, y evitabdo alteraciones en el trabajo.

Por tanto y según la invencoón se dispone de un calibrador 

móvil entre dos posiciones, en la zona superior del medio de su­

jección, cuyo calibrador, cuando el objeto se halle en el órgano 

de sujección para tomar su primera posición, se vea impedido para 

tomar la primera da ambas posiciones citadas y adem&s, dicho ca­

librados, en dicha primera posición, evita la activación normal 

del meaanismo.

Es importante que el calibrador pueda estar activo para 

evitar la operación del aparato, si no hay objeto presente en ab­

soluto, o si cienta parte de dicho objeto no se halle en determi­

nada posición en la que el calibrador se hallen en su posición 

primera.

La invención puede llevarse a la práctica de varias mane­

ras, por ejemplo teniendo los calibradores unos elementos inte­

rruptores eléctricos de control o de enclavamientc y desacople 

activo. También es aplicable a un aparato no móvil, así como a 

aparatos móviles a lo largo de un carril o pista de rodadura; en 

este último caso de obtiene una versión eficaz aplicando un meca­

nismo provisto de un bastidor móvil a lo largo de un carril, y 

que soporte un bastidor auxiliar transversalmente móvil, propor­

cionando que el calibrador coopere con un medio de bloqueo para 

evitar o no el desplazamiento del bastidor auxiliar respecto al



bastidor principal, en dependencia con la posición del calibrado!'. 

Este control de desplazamiento del bastidor auxiliar da la posi­

bilidad de hacerle cooperante o no con elementos de control del 

bastidor auxiliar o partes del mismo, cuyos elementos de control 

están sutuados a lo largo del citado carril con lo que es posible 

bien de realizar un funcionamiento normal, o un ciclo que se adap­

te al hecho de que el objeto no se halle en debida forma en su mtj- 

dio de sujección.

Con esta versión, en la que consecuentemente el calibra­

dor puede bloquear al bastidor auxiliar respecto al principal, si 

da la posibilidad de cesar el bloqueo tras la extracción del obje­

to lo que constituye una simplificación del mecanismo.

A fin de evitar que con la aplicación del objeto en la 

posición cubierta por el calibrados en su primera posición, áate 

impida la correcta aplicación del objeto, se dispone, según a otija 

disposición de la invención, la existencia de medios que puedan 

desplazar al calibrador a la segunda posición, y que tras ello, 

se desplacen a la primera posición, desviándose mecánicamente el 

calibrador en dirección hacia la segunda posición de manera que 

si un objeto se recibe en el órgano de svjeeción, el movimiento 

hacia la primera posición no se realice y el mecanismo se halle 

activo, pero ai el objeto no se recibe en el órgano de sujeociÓn, 

el desplazamiento hacia la primera posición quede permitido, con 

lo que el calibrador evita la activación normal de mecanismo.

Una aplicación importante de la invención consiste en la 

manipulación de aves, especialmente en el caso ^e que ástas que­

den suspendidas por las articulaciones medias de sus patas a un 

gancho; esta posibilidad se da ya que puede suceder que no haya 

un ave predente en un momento determinado, o bien que se halle 

suspendida sólamente de una pata en el gancho. En este último ca­

so la manipulación del ave puede producirá erróneamente ocasio­

nando alteraciones o trastornos en los mecanismos de empaquetado

o similares
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Según una realia-acióa de la invención^ para el atañe jo do 

piezas de volatería, se dispone un medio de sujección tal como 

un gancho doble, para las articulaciones medias de la pata del 

ave, y dos calibradores, uno para cada gancho de cada para, coo­

perante cada uno con un medio de bloqueo tal que solamente cuandt 

ambos calibradores estecen su segunda posición es cuando se per­

mite la operación normal del aparato. Con ello se obtiene la ved- 

ta^a de que, tanto la pieza de volatería cuelgue de una s6la pata 

como si no hubiere ninguna, la manipulación del aparato no comien 

za en su trabajo y que, además, pueda caerse un ave mal colgada, 

en determinada posición corrigiéndose, mediante el hech de que 

los calibradores no se hallasen activos.

Para mejor comprensión de la invención se acompañan los 

dibujos adjuntos que muestran un ejemplo de realización y en los 

que:

La fig. 1 muestra una vista frontal del objeto de la inve

ción.

a-

La fig. 2 es una vista lateral de la fig. 1.

La fig. 3 es otra posición de trabajo de la fig. 1.

La fig. 4 es una vista lateral de la fig. 3-

La fig. 5 es una gráfica ¿e los elementos de control a lo 

largo del carril o pista de rodadura del aparato.

Con la ref. 1 se indica en el dibujo un bastidor despla- 

zable mediante ruedas por un carril o pista de rodadura 2-2*en la 

dirección de la flecha 3*

Dicho bastidor se halla provisto de raíles 4 verticales 

a lo largo de loe cuales, y mediante ruedas 5 se desplaza vertí- 

caltaente un bastidor auxiliar 6, provisto de unos estribos 7* '̂n 

el bastidor 1 se dispone una lámina con hendiduras 9 (la lámina 

ref. 8) y que soporta espigas]^ a pivote sobre las que pivotan 

unos calibradores 11 que por medio de unos muelles 12 se ven im­

pulsados a la posición mostrada por lineas, mediante lo cual ae



5-

100

105

lio

113

120

125

acoplan con sus extremos que fe extienden horizontalmente (fig.2) 

los estribos 7 y evitan que el bastidor auxiliar se desplace ha­

cia abajo; este bastidor 6 lleva una barra 13 que en su extremo 

inferior tiene un dedo 14 fijo y dos dedos 15 pivotantes, quienes 

conjuntamente forman un doble gancho para recibir las articula­

ciones medias de la pata del ave.

Los dedos 15 pivotables van conectados a las barras 16, 

que son pivotantes alrededor de sus ejes longitudonalea dentro de 

dicha barra 13; y en su extremo superior van dotados de brazos 1? 

en cuyo extremo van montadas unas espigas 18 deslizantes que so­

bresalen en unos cursores de cohtrol (no mostrados) en el segmen­

to 20 da chapa que es rotable alrededor de un eje 21 soportado por 

el bastidor auxiliar 6 y al cual la barra 13 está montada a pivo­

te. A dicha barra 13 se monta además un rodillo 23 móvil que fun­

ciona en una hendidura 24, hecha en una lámina 25 fijamente aco­

plada al bastidor 1 .

El bastidor auxiliar 6 va dotado de un rodillo 2? móvil que 

soporta una guia 26 de control montada a lo largo del carril o 

pista de rodadura 2.

A lo largo del carril 2 hay además una guia 29 bajo la 

cual funciona un rodillo móvil 30 conectado a un brazo 31 que for­

ma con un brazo 32 una horquilla pivétante alrededor de un eje 33. 

Al brazo 32 se acopla una conexión 34 articulada que en su extremo 

inferior va conectada a un brazo 35 fijamente acoplado a un seg­

mento de chapa 20. Cuando la guia 29 se inclina hacia abajo, el 

brazo ahorquillado 31-32 gira en sentido contrario a las agujas 

del reloj, la conexión articulada 34 so ve llevada a la izquierda 

y el segmento de chapa 20 gira en sentido opuesto a las agujas 

del reloj con lo que las espigas deslizantes 13 en las hendiduras 

de dontrol (no representadas aquí) se deslizan y las barras 16 

giran sobre sus ejes con lo que los dedos 15 pivotan lejos del 

tedo fijo 14.
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Se dispone una itn.ina 39 pivotable sobre uc eje 3á, y que 

tiene unos cantos 39^inclínados pivitantea mediante un rodillo 40 

móvil y una guía 4l.

Sobre los dedos 14-15 que forman un gahcho dóble va monta­

do un elemento 37 de sujección que mediante una varilla dentro de 

la barra 13 va conectado a un elemento 36 al que va montado a pi­

vote un trinquete 4? acoplable a una cremallera 44 fijamente aco­

plada a la barra 13; además, dicho trinquete está, a través de una 

articulación 46, conectado a un bastidor 49 pivotante alrededor 

del eje 21 y que soporta un rodillo móvil 50 cooperante con una 

guia 51 montada a lo largo de un carril, 2.

Seguidamente se explica el mecanismo con relación a eu funr 

cionamiento, con relación espedial a la fig. 5 en la que las dife­

rentes guias en sus posiciones a lo largo del carril 2 se hallan 

debidamente indicadas. Con fines de aclaración, varias de tales 

guias se indican con A Ó B como índice para mostrar determinadas 

de sus partes.

Al comienzo del funcionamiento del mecanismo, la guia 26 

soporta, mediante el rodillo móvil 27 al bastidor auxiliar 6 en 

el nivel mostrado en lasügs, 1 y 2, con lo cual la guia 51 da eri­

gen a que el trinquete 43 se halle en la posición de las figs.ly 2 

con lo que no puede acoplarse la cremallera 44.

Inmediatamente al comienzo de la pista o carril 2 la guia 

41 se eleva algo. Debido a ello la placa 39 de control pivote vía 

el rodillo 4o con lo que los calibradores 11 se ponen en la posi­

ción de la fig. 1. Seguidamente el ave se pone en los ganchos for­

mados por los dedos 14 - 15 pon la introducción de las patas a trá 

véa de las hendiduras 9 en las láminss 8 y las desplaza hacia aba­

jo hasta que se colocan en los ganchos.

Después hay una parte en la que la guía 4l se inclina alga 

con lo que los calibradorás 11 toman la posibilidad, en virtud de 

los cantos oblicuos 39*de la placa 39 de control, da alcanzar la
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posición de la fig.l en t :azrM , cuando no hay ¿atas en los gancho: 

afines 14-15*

Cuando no hay patas o sólamente hay una en el gancho fcg 

mado por los dedos 14-15 bien ambos calibradores o s6lo uno se ha­

llará en la posición indinada en algunos trazos discontinuos de 

la fig. 1 .

Seguidamente, la guia 26 tiene una parte 26A inclinada 

hacia abajo. Cuando los calibradores 11 están en la posición indi­

cada en trazos discontinuos, se efectúa la operación normal y el 

bastidor auxiliar 6 se desplaza hacia abajo; si, por el cpatrario 

por lo menos uno de los bastidores calibradores se halla en la po­

sición de trazos discontinuos, el bastidor auxiliar efectúa un 

desplazamiento que se corresponde con la linea 2óC distoncituna 

de la fig. 5. La gúia 29A se aplica a un nivel que, en el último 

caso, se produce una cooperación entre la misma y el rodillo mó­

vil 30 por lo que 31, 32, 34, 35, 20, 18, 17. ló y 15. por esta 

cía, cae la pieza de volatería.

Seguidamente, el bastidor auxiliar 6 queda al nivel de 

la linea 26C sin que haya ningún ave al final del cielo operati­

vo, acocándose el rédillo móvil 2? a la guia 26 en la posición d< 

la derecha de la fig. 5 donde tiene el mismo novel que en el iz­

quierdo.

En la operación normal del aparato, el bastidor auxiliar- 

desplaza debido a la parte 26B de la guia 26 con lo que el ave es 

llevada al aparato de moldeo 28 mientras en el elemento de guia 

26D se priduce la apertura de los dedos 14-15 bajo la influencia 

de la guía 29B.

Seguidamente la parta 51A de la guia 51 me activa y el 

trinquete 43 pivota lejps de los dientes de la cremallera 44 haoi^ 

arriba, hacia su posición inicial.

En la fig. 5 se indica en dos posiciones un elemento 52

se

de leva inclinante, o sea, una posición 52A inactiva y una posi
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ci6n 52B activa. La activación áel elemento 52 pura desplazarlo 

desde la posición 52A inactiva, a la posición 52B activa pñede 

realizarse, por ejemplo, a mano, si por alguna razón, un aveho 

debe ser manipulada

La Iwva 52 tiene la ventaja de que los calibradores 11 

cumplen una función adicional debido a que el bastidor auxiliar 

es elevado a un nivel tal que los calibradores 11 pueden situar­

se a si mismos bajo los estribos 7 mientras 52 eleva a su vez al 

bastidor auxiliar eficazmente para que coopere con la leba 29A 

a afectes de dejar caer al ave que pudiera estar presenta.

Otro uso adicional de los calinradores que, cuando es­

tán inactivos definan el bastidos auxiliar 6 consiste en el indi­

cado esquemáticamente en la fig. 2 . Asi, si por ejemplo, el bes- 

tidor 6 está sustentado por los calibradores, el rodillo 27 móvil 

se hallará a tal nivel que diferirá del nivel en que el rodillo 

móvil 27 coopere con laspartes deseándidaa de la guia 26 tales c: 

mo 26A, 2ÓB, 26D; lo que ha tenido efecto permitiendo que el rodi­

llo 27 eleve al brazo 54 pivotable en 81 punto 53, cuyo brazo, me- 

diante una varilla 55 va acoplado a un elemento de control 5$, 

para un aparato de moldeo, al cual no se describe aquí, y por 

ejemplo, pana permitir que este aparato no se ponga en posición 

operativa si los calibradores soportan al bastidor auxiliar 6. 

la fig. 5 se indica la posición del brazo 54 a lo largo del ca­

rril o pista de rodadura 2-21

Finalmente, trae lo descrito sólo resta señalar que en 

la presente invención cabrán cuantaB variantes de realización co­

mo sean posibles, sin que se altera la esencia general que anima 

a la misma cuyo objeto podrá ser fabricado en toda clase de mate- 

rúales, tamaños y dimensiones adecuadas, sin limitación.



NOTA: Descrito suficientiM'Mttj lo que antocede sólo Beata señalar 

que lo que se d clara propio y nuevo del solicitante es lo conte­

nido en las siguientes:

REIVINDICACIONES

1 - Perfeccionamientos en aparatos para manejo de obje­

tos para ser recibidos por un órgano de sujección, en especial, 

aves, caracterizados por el hecho de disponerse de un calibrador 

que es desplazable entre dos posiciones dentro de la zona del ór- 

gano&e sujeceión, cuyo calibrador, cuando en el órgano de sujecci^ 

citado, hay un objeto presente, se ve impedido por el mismo a to­

mar la primera de las dos citadas posiciones, y an esta posición, 

evita el funcionamiento total dol aparato

2 - Perfeccionamientos, según reivindioaoi&n 1% caracte­

rizado por disponer de un bastidor móvil a lo largo de un carril 

o pinta de rodadura, cuyo bastidor móvil o principal, soporta un 

bastidor auxiliar móvil en dirección transversal a la del carril 

o pista citados; cooperando el alibrador con medios de bloqueo 

para evitar, o no, el desplazamiento dol bastidor auxiliar respec­

to al bastidor principal, dependiendo ello de la posición del ci­

tado calibrador.

3 - Perfeccionamientos, según reivindicaciones 1 y 2 ca- 

racterizados porque se dispone de medios u Órganos que permiten y 

accionan el desplazamiento del calibrador a su segunda posición y 

que, tras ello, permiten desplazarlo a la primera posición, estando 

el calibrador mecánicamente desviado hacia la primera posición de 

manera tal que si se recibe un objeto en el órgano Re sujecei&n, 

no se efectúa el desplazamiento hacia la primera posición y el 

aparato piede activarse; pero si no se recibe dicho objeto en el 

órgano de sujeeción se permiten los desplazamientos a la primera 

posición, con lo que el calibrador evita la activación normal del 
mecanismo.
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4 - Perfeccionr.ndsnt^s, 3egún reivindic9aiones da 1 a 3 

caracterizado porque el mecanismo de sujección se halla constituí 

do por un gahcho doble aplicable a las articulaciones medias del 

objeto, por ejemplo las articulaciones medias de Isa patas de un 

ave; disponiéndose de dos calinradores, uno para aca parte del 

gancho, aplicable a las articulaciones medias de dichas patas, y 

los cuales pueden cooperar con un dispositivo de bloqueo tal que 

solamente cuanfo los calibradores se hallen en su segunda posi­

ción, permite el funcionamiento normal del aparato.

5 - Perfeccionamientos, según reivindicaciones 2 y 4 ca­

racterizado porque dichos calibradores están montados móvilmente 

en el bas idor principal y en el bastidor auxiliar del aparato,

y el órgano de bloqueo dispone de estribos soportados por uno de 

los bastidores de tal manera que los calibradores, cuando se ha­

llan en la primera posición quedan situados en una pista o carril 

de rodadura de desplazamienti de los mismos, con respecto a dicho 

estribos, quedando fuera de dicho carril o pista cuando llagan a 

la segunda posición y se hallan en la misma.

6 - Perfeccionamientos, sa^ún reivindicación 5 caracte­

rizados porque el bastidor auxiliar antes citado es móvil verti­

calmente respecto al bastidor principal y se ha31a soportado por 

una guia montada a lo largo del carril o pista de rodadura antes 

citados; cuya guia tiene una parte inclinada hacia abajo de manera 

que cuando los calibradores estén situados en el carril, evitan 

el desplazamiento hacia abajo del bastidor auciliar.

7 - Perfeccionamientos, según reivindicación 6 Caracte­

rizados porque se dispone de una guía de control que tiene una pt 

sición tal de altura que le permite cooperar con los órganos de 

control de caída ya citados para permitir que el órgano de sujec- 

ción deje oaer su contenido cuando los calibradores no impidan ej 

desplazamiento relativo de a,bos bastidores, principal y auxiliaj

8 - Perfeccionamientos, según reivindicación 7 caracteri



Al­

zados porque se dispone de ot'a guia da control sita a tal altura 

que piede cooperar con los mecauisaoG de control de caída cuando 

el bastidor auxiliar se halle a un nive^ definido por la coopera­

ción de, por lo menos, un calibrador, y a lo menos, con un órga­

no de bloqueo.

9 - Perfeccionamientos, según reivindicaciones 8 y ante­

riores caracterizados porque se dispone de una guia móvil, indi, 

nada, situada ante otra gyía de control adoptando oata posición 

cuando se hallan en la direddión de desplazamiento entre los bas­

tidores antes citados, principal y auxiliar; cuya guia inclinada 

puede situarse en los carriles A  un elemento móvil que se halla 

encontrado en contacto o conectado al bastidor auxiliar ya citado 

a fin de llevar a Sata a una espcial posición en la que los calibra 

dores cooperen eon el mecanismo de bloqueo.

10 - PERFECCIONAMIENTOS EN LOS APARATOS PARA MANEJO DE 

OBJETOS APTOS PARA SER RECIBIDOS POR ON ORGANO DE SUJECCION, ES4- 

PBCIALMENTE AVES.

Todo según se describe en la prese te memoria que consta 

de once hojas foliadas y escritas por una cara con trescientas cii 

co lineas y dibujos anexos.



A in v n o
_ _ H O O d



.______________ _______ ____ .  ̂ó' ̂ /<r//?-A/̂ /?F /yy<P

QUAUTY



t-.'. . "
-A ' ; 'A' \ ^  K'. '/' ''p y  -  Mj/ 1'-'  ̂ *^'-* ' ' - ¡' . .;

QUAUTY




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



