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- de sujeccibn para tomar su primera posicidn, se vea impedido parg

-l

MENMORIA DESCRIFTIVLA

La presente inveacidn se refiere a un mecanismo para manis
pular objetos, permitiendo que &stos sean recibidos a través de
un &rgano de sujeccidn.

En muchos cazos 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 &rgano de sujeccidnm, lo cual
podria inducir a operaciones errdneas o a transtornos.

La invencidén soluciona éste,inconveniente de manera sen-
ctlla, y evitabdo alteraciohes en el trabajo.

Por tanto y seghn la invencudn se dispone de un calibrador
mévil entre dos posiciones, en la zona superior del medic de su-

Jeccibn, cuyo calibrader, cuando el objeto se halle en el Srgano

tomar la primera de ambas posiciones citadas y ademas, dicho ce=
librados, en dicha primera posicién, evita la activacién normal
dellmeaaniamo. '

Es importante que el caiibrador puéda estar activo para
eviter la operacidén del aparato, si no hay objeto prssente en ab-
soluto, o 8i cienta parte de dicho objeio no se halle en determid
nada posicidon en la que el calibrador se héllen en su posicibn
primera.r

La invencién puede llevarse a la préctica de varias mane¢
ras, por ejemplo teniendo loa calibradores unos elementos inte--
rruptoresreléctricos de control o de enclavamientc y desacopke
activo. También es aplicable a un aparato no mévil, as{ como a

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

este Gltimo caso de obtiene una versidn eficaz aplicande un meca
nismo provisto de un bastidor mévil a Jo largo de un carril, y
que soporte un bastidor auxiliar transversaslmonte mévil, proporov
Acioﬁando gque el calibrador coopere con un medio de bhloqueo para

evitar o no el desplazamiento del bastidor auxiliar respecto al
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bastidor principal, en dependencia con la posicifn del cslibradox.
Este control de desplazunicento del bastidor auxiliar da la posi-
bilidad de hacerle cooperante o no con elementos de control del

bastidor auxiliar o partes del mismo, cuyos elemantos de control
estén sutuados a lo largoe del citado carril con lo que es posible
bien de realizar un funcionamiento normal, o un oiclo que se adap-
te al hecho de que el objeto no se halle en debida forma en au mg-

dic de sujeccidn.

Con eata versidn, en la que consecuentemente el calibra-

dor puede bloquear 21 bastidor auxiliar respecto al principal, s
da la posibilidad de cesar el Bloqueo tras la extraccidn del obJJ
to lo que sonstituye una simplificacidén del mecanismo.

A fin de evitar que con la aplicacidn del objeto en la
posicién cubierta por el calibrado® en su primera posicibn, &ste
impida la correcta aplicacidn del objeto, se dispone, seghn a otﬂa
disposicién de la invencién, la existencia de medios que puedan
desplazar al calibrador a la segunda posicibn, y que tras ello,
se desplacen a la primera posiocidn, desviandose mecénicamente el
calibrador en direccidn hacia la segunda posicién de manera que
si un objeto se recibe en el drgano de sujeccidn, el movimiento
hacia la primera posicidn no se realice y el mecanismo se halle
activo, pero si el objeto no se recibe en el drgano de sujeccidn,
e)l desplazamiento hacia la primera posicidn quede permitido, con
lo que el calibrador evita la activacidn normal de mecanismo.

Una aplicacidn impertante de la invencién consiste en la
manipulacidn de zves, especialmente an el caso v que é&stas quow
den suspendidas fior 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 momendo determinado, o bien que se halle
suspendida sélamente de una pata en el gancho. En este fltimo ca-
so la mandpulacidr del ave puede producirs err’neamente ocasio=-
rando alteraciones o trastornos en los mecanismos de empaquetado

o similares.
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Segln una realizacidn de la inverncibng para el wuanejo d¢
piezas de volaterfa, se dispone un medio de sujeccién tal como
un gancho doble, parz las articulaciones medias de la pata del
ave, y dos calibradores, uno para cada gancho de cada para, cooe-
perante cada une con un medic de blogueo tal que solamente cuandg
anbos calibradores estéfen su segunda posicifn es cuando se per-
mite la cperacidn normal del aparato. Con ello se ohtiené ls ven-

talja de que, tanto la pieza de volateria cuelgue de una s8la patg

como si no hubiere ninguna, la manipulacién del aparato no comien
za en su trabajo y que, ademis, pueda caerse un ave mal colgada,
en deterninada posicibn corrigiéndose, mediante el hech de que

los calitradores no se hallagen activos.

Para mejor comprensidn de la invencidn se acompafian los
dibujos adjuntos que muestran un ejemplo de realizascién y er los
que! |

| La fig. 1 muestra una vista frontal del objeto de la inveh-
cidn. |

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

La fig. 3 es otra posicibn de trﬁbajo de la fige. 1.

La fig. & es una vista lateral de la fige 3. 7

La fig. 5 es una grafica de los elemcntos de control a lo
largo del carril o pista de rodadura del aparato.

‘Con la ref. 1 se indica en el dibujo un bastidor desrla-~
zable mediante ruedas por un carril o pista de rodadura 2=2°en la
direccién de la flecha 3. 7

Dicho bastidor se hélla provisto de rafles 4 verticales
a lo largo de loe cuesles, y mediante ruedas 5 se desplaza vérti-
calmente un bastidor suxiliar 6, provisto de unos estribos 7. %n
el bastidor 1 se dispone una limina con hendiduras 9 (la lémina
ref. 8) y que soporta espigasl¥ a pivote sobre las que pivotan
unos calibradores 11 que por medio de unos muelles 12 se ven im=

pulsados a la posiclibn mostrada por lineas, mediante lo cual ame
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acoplan con sus extremos que r¢ extienden horizontalmente (fig.2)
los estribos 7 y evitan que el bastidor auxiliar se dssplace ha=
ciz abajo; este bastidor 6 lleva una barra 13 que an su sxtremo
inferior tiene un dedo 1k fijo y dos dedos 15 pivotantes, quienes
conjuntamente forman un doble gancho para recibir las articulae-
ciones medias de la pata del ave.

Los dedos 15 pivotables van conecgados a las barras 16,
que son pivotantea alrededér de sus ejes longitudonales dentro de
dicha barra 13; y en su extremo superior van dotadoa de brazos 17
en cuyo extremo van montadas unas espligas 18 deslizantes que =c-
bresalen en unos cursores de cohtrol (no mostrados) en el segmen-
to 20 de chapa que es rotable alrededor de un eje 21 soportado por
el bastidor auxiliar 6 y al cual la barra 13 esta montada a pivo-
%e. A dicha barra 13 se monta ademas un rodillo 23 mbvil que fun-

ciona en una hendidura 2%, hecha en una limina 25 f£ijamente aco-

plada &l bastidor 1.
EL bastidor suxiliar 6 va dotado de un rodillo 27 mévil que

soporta una gufa 26 de control montada a lo larfo del carril o

pista de rodadura 2.

A lo largo del carril 2 hey ademis una gufa 29 bajo la

cual funciona un rodillo mdvil 30 conectado a un brago 31 que for=-

a con un brazo 32 una horquilla pivétante alrededor de un eje 33.
1 brazo 32 se acopla una conexidn 34 artioulada que en su extremo
nferior va conectada a un brazo 35 fijamente acoplado a un sef~~
ento de chapa 20. Cuando la guia 29 se inclina hacia abajo, el
brazo ahorquillado 31-32 gira en sentido contrario a las agujas
del relojs la conexibn articulada 34 sc ve llevada a la izquierda
y el segmento de chapa 20 gira en sentido opuesto a laz agujas
del reloj con lo que las espigas deslizantes 13 en las hendiduitas
de dontrol (uo representadas aqui) se deslizan y las barras 16

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

jedo fijo 1l
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vote un trinquete 43 acoplable a uvna cremallera 44 fijamente aco~

| de sus partes.

41 se eleva algo. Debido a ello la placa 39 de contrcl pivota vwia

‘con lo que los calibradoréds 11 toman la posibilidad, en viriud de

-

Se dispone una 1ixina 39 rivotable sobre un eje 33, ¥ que
tiene unos cantos 39”inclirados pivitantes mediante un rodillo ko
mbuil y una guia L1,

Sobre los dedos 14-15 que forman un gahcho ddble va monta«
do un eiemento 37 de sujeccibn que mediante una varilla dentro de

la barra 13 va conectado a un elemento 36 al gque va montade a pi-

plads a la barre 13; ademds, dicho trinquete esti, a través de unal
srticulacibn b6, conectado a un bastidor 49 pivotente alrededor
del eje 21 y que soporte un rodillo mdvil S50 cooperante con una
gufa 51 montada a lo largo de un oarril, 2.

Seguidemente se explica el mecanismo com relacidn & su funm
cionamiento, cop relacién espedial & la fige 5 en la que las dife-
rentes gufas en sus posiciones a lo 1argo.de1 ¢prril 2 se hallan
debidamente indicadas. Con fines de mclaracidn, varias dé tales

guiss se indican con A & B como indice para mostrar determinades

Al comisnzo del funcionamiento del mecesnismo, la guia 26
soporta, medisnte el rodillo mévil 27 al bastidor suxiliar € en
el nivel mostrado en lasfifs, 1 ﬁ 2, con lo cual la guin 5l.da ori
gen a que el trinquete 43 se halle en la rosicidn de las figs.ly2

con 1o que no puede acoplarse la cremallers 44.

Inmediatamente al comienzo de la rista o caeril 2 1z gufa 7

el rodillo 40 con lo que los calibradores 1l se ponen en la posi=

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

mados por los dedos 14 ~ 15 por la introduccidn de las patas s t;ﬁ

v8s de las hendiduras § en las liminas 8 y las desplaza hacia aba-
Jo hasta que se colocan en los ganchos.

Despu$s hay una parte en la que la gufa 41 se inclina algo

loa cantos oblicuos 39°de la vlaca 39 de control, da alcanzar la
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posicidn de la figel en t1sz0:, cuandc no hay osatas en los ganchoﬂ
afines 14=15.

Cuando no hay patas o sblamente hay una en el gancho foy
mado por los dedos 1li=i5 bien amhos calibradores o sblo uno se ha-
llard en la posicidn indieada en algunos traszos discontinuos de
la fige 1.

Seguldamente, la gufa 26 tiens una parte 26A inclinada
hacia abajo. Cuando loe calibradores 11 estin en la posicién indi-
cada en trazos discontinuos, se efectfia la operacidn normal y el
bastidor auxiliar 6 se desplarza hacia abajo; si, por el cpmtrario
por lo menos unc de loas bastidores calibradores se halla en la po<
sicifn de trazos discontinuos, el bastidor auxiliar efectfa un
desylazamiento que se corresponde con la l{nea 26C distoncituna
de la fig. 5. La ghia 29A se aplica a un nivel que, en el filtimo
caso, se produce una cooperacidn entre la misma y el rodillo mb-
vil %0 por lo que 31, 32, 34, 35, 20, 18, 17, 16 y 15, por esta
cfa, cae la pieza de volateria.

Seguldamente, el bastidor auxiliar & queda al nivel de
la linea 26C sin que haya ningfin ave al final del ociclo operati-
vo, acoplindose el rédillo mbvil 27 a la gufa 26 en la posicién dd
la derecha de la fig. 5 donde tiene ¢l mismo novel que en el jige-
guierdo.

En 1a operscidn normal del aparato, el bastidor auxiliay
desplaga debido a la parte 268 de la guia 26 con lo que el ave es
llevada al aparato de moldeo 28 wientras en el elemento de gufa
26D se priduce la aperturs de los dedos 14«15 bajo la influencia
de la puias 295.

Seguidamente la parte S5iA de la gufa 51 se activa y el
trinquete 43 pivota lejps de loe dientes de la cremallera Lk haciT
arriba, hacia su posicién inicial.

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

de leva inclinante, 0 ses, una posiciédn 524 inactiva y una posiee
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cifn 528 activa. La aciivacifn ¢el elemerto 52 puara despiazerlo
desde la posicidn 52A inuutiva, a la posmicién 52B activa phede
195 ' realizarse, por ejemplo, a msno, si por algma razdn, un aveho
debe ser manipnlada:

La 1wva 52 tiene la ventaja de que los calibradores 1)
cumplen una funcidn adicional debido a que el bastidor auxiliar
e3 elevado a un nivel %al que los calibradores 11 pueden situar-|
200 se a sf mismos bajo los estribos 7 mientras 52 eleva a su vez al|
bastidor auxilier eficazrente para que coopere con la leka 20A
a afectcs da dejar caer al ave que pudiera estar presents.

Otro uso adicional de lor calinradores que, cuando es-
tén innctives definen el bastidos auxiliar 6 consiste en el indi4
205 | cado esquemzticamente en la fig. 2 « Asf, =i por ejemple, el basd
tidor 6 astl sustentado vor los calibradores, ol rodille 27 mévil

se hallerid a tal nivel que diferira dsl nivel en qfie el rodillo

m&vil 27 coopere con laspartes descdndidae de la gufe 26 tales ed
mo 26A, 26B, 26D; lo que ha tenido efecto permitiendo que el rodi-
210 1lo 27 sleve al brazo S4% pivotable en 81 punto 53. cuyn brazo, mg-
diante upa varilla 55 va acoplado a un elemento de control S5,
para un aparate de moldeo, ml cual ne se descoribe aguf, y por
eiemplo, para permitir que este aparato no se pohga en posicifn
operative si los calibradores soportan al baatidof auxiliar 6.
215 | la fig. 5 se indica la posicién del brazo 54 a lo largo del cme-
rril o pista de rodadura 2-2%

Finplmente, tras lo descrito sblo resta sefialar gue en
la presente invencifn cabrén cusntas variantes de realizacidn co-
mo sean posibles, sin que se altera la esencia general cue anima
220 a la misma cuyo objeto podri ser fabricado en toda clase de mate-

ruales, tamafios y dimensiones adecuadas, sin limitacibnp.




NJTA: Descrito suficientenant. lo que antocede sHlo Lestu sefalar

gue lo que se doclara propio y nuevo del solicitante ez lo conte~

225 nido en lasz siguientes:

REIVINDICACIONRES

1 « Perfeccionamientos en aparatos para manajo de obje-
tos para ser recibidos por un Srganc de sujeccidn, en especial,
aves, caracterigados por el hechc de disponsrss de un calibpador
230 que o3 desplazable entre dos posiciones dentro de la zona del Sr-
ganofle sujeceidn, cuyo calibrador, cuando en el Srgano de sujeccidn
citado, hay wn objeto presente, se ve impedido por el mismo a to-
mar la primera de las dos oitadas posiciones, y en esta posicién,
evita el funcionamiente total dol aparato
235 2 = Perfeccionamientos, segin rcifindicaci&n 12 carszote-
rizado por disponer de un bastidor mévil a lo largc de un carril
o pinte de rodudura, cuyo bzatidor mdvil o primcipal, seporta un
bastidor auxiliar mévil en direcciln transversal a la del carril
o pista c¢itados; cooperandc el alibrador con mediocs ds bloqueo
240 para evitar, o no, el desplazamiento del bastidor auxilliar respecs
to ul bastidor principsl, dependiendo ello Je la posicidén del ci-
tado calibrador.

3 - Porfeccionamiontos, segln redvindicaciones 1 y 2 cad
racterizados porgue se dispone de medios u Srgancs que permiten y
245 accionan ol desplassniento del calibrador a su sepunda posicibn y
que, tras ello, permiten deeplszarlo a la primera posicidn, estando
el calibrador mechnicamente desviado hacla ls primera posicibn de
manera tal que eoi se recibe un objeto eu el drgano de sujecoiédn,
no se efuctfia al desplazamiento hacia la primera posicién y el
250 aparato piede astivarse; pero si no 3e recihe dicho objets en el
Srganc de sujeccidn se permiten los desplazamientos a la primera

posicidn, con lo que ol calibrador evita la activaciln normal del

mecanismo.
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" solamente cuanfo los calibradores se hallen en su segunda posi=-
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4 = Perfeccioncmients, segin reivindicssiones de 1 a 3
caracterizado porque el mecanismo de sujeccidn se halla constituf]-
dlo por un gahcho doble aplicable a las articulaciones medias del
objeto, por ejemplo las articulaciones medias de lmpatas de un
ave; disponiéndose de dos calinradores, uno para aca parte del
gancho, apliéable a las articulacionesrmedias de dichas patas, ¥y

los cuales pueden cooperar con un dispositivo de bloqﬁeo tal que

cidn, permite el funcionamiento normal del aparato.

5 = Perfeccionamiéntos, seglin reivindicaciones 2 y 4 cas

racterizado porque dichos calibradores estin montados mdvilmente
en el bas idor principal y en el bastidor auxiliar del aparato,
y el 6rgqno de bloQueo dispone de estribos soportados por uno de
los bastidores de tal manera que los 6a11bradores, cuando se hao-
llan en la primera posicidn quedan situados en una pista o carril
de rodadura de desplazamienti de los mismos, con respecto a dichJs
estribos, quedando fuera de dicho carril o pista cuando llegan a
la segunda posicidn y se hallan en la misma.

6 « Perfeccionamientos, serfin reivindicacién 5 caracte-~
rizados porque el bastidor auxiliar antes citado es mdvil verti-
calmente respecto al bastidor principal y'se hajla soﬁortado por
una gufa montada a lo largo del cxrril o plsta de rodadura antes
citados; cuya guia tiene una parteinclinada hacia abajo de maners
que cuando los calibradores estén situados en el carril, evitan
el desplazamiento hacia abajo del bastidor auciliar.

7 = Perfeccionamientos, segin reivindicacién 6 caracte-
rizados porque se dispone de una guia de control que tiene una pg-
sici&n tal de altura que le permite cooperar con los Organos de
control de cafda ya citados para permitir qﬁe el éfgano de snjecH
cién deje caer su contenido cuando los calibradoresino impidan e}
desﬁlazamiento relativo de a,bos bastidores, principal y auxiliay,

8 « Perfeccionamientos, segfin reivindicacién 7 caracteri-
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zados porgue 8e dlspons de ot‘a guia 4s control sita & tal altura
que piede cooperar con los mecanissos de control de cafda cuando

el bastidor uuxiliar se halle a un nlveg definido por la coopera-
cién de, por lo menos, un calibrador, y a lo menos, con un Srga-

no de bloqueo.

9 - Perfacoionamientos, segin reivindicaciones 8 y ante-
riores caracterizados porque se dispone de una guia mdévil, ineli.
nada, situada ante otra gpla de control adoptando oata posicién
cuando se hallan en la direddidn de desplazamiento entre los hase
tidores antes citados, principal y augiliar; cuya gufa inclinada
puede sltuarse en los carrilesde un elesnento mbvil que se hulla
encontrado en contacto o conectado al bastidor auxiliar ya cltado
a fin de llevar a &ate a unaespcial posicidn en la que los calibra
dores cooperen con el mecanismo de bloqueo.

10 « PERFECCIONAMIENTOS EN LOS APARATOS PARA MANEJO DS
OBJETOY APTOS FARA SER RECIBIDOS FOR ON ORGANO DE SUJECCION, ESw

PECIALMENTE AVES.

Todo seriin se desoribe en la prese te memoria que consta
de once hojam foliadas y escritas por una cara con drescientas cix
co lineas y dibujos anexos.

MADRID 5 Diciembre, 1978
Pelis //‘
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