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DESCRIPCIÓN

Dispositivo para vaciar las cajas de la fruta y ver-
dura en un tanque que contiene líquido.

La presente invención se refiere a un aparato para
el vaciado de cajas con productos de fruta y verduras
dentro de un tanque conteniendo líquido. Se conoce
de la EP-0167082 un aparato para vaciado de dichas
cajas dentro de un tanque de flotación, sin volcar las
cajas. La US-4234279 describe un aparato para volcar
cajas de fruta y verduras con el propósito de vaciarlas.

Más específicamente, la presente invención se re-
fiere a un aparato del tipo que comprende un mon-
tante recto que se proyecta en una primera dirección
vertical y está fijado de forma deslizante al tanque pa-
ra moverse linealmente en una segunda dirección ho-
rizontal; una corredera fijada al montante recto para
deslizarse linealmente a lo largo del montante recto
en esta primera dirección; y una tolva para recibir al
menos una caja articulada a la corredera, para osci-
lar alrededor de un eje de articulación perpendicular
a la primera y segunda dirección, entre una primera
posición operativa, en la cual, la caja está posicionada
con su concavidad hacia arriba, y una segunda posi-
ción operativa en la cual al caja está posicionada con
su concavidad hacia abajo.

La corredera es desplazable a lo largo del montan-
te recto entre una estación de entrada en la cual, la
tolva está situada substancialmente fuera del líquido
en la primera posición operativa para recibir la caja,
y una estación de salida en la cual, la tolva está situa-
da substancialmente dentro del líquido en la segunda
posición operativa para liberar la caja.

Adicionalmente, el aparato comprende un cilindro
actuador interpuesto entre la corredera y la tolva para
deslizar la tolva entre la primera y la segunda posición
operativa; y un dispositivo eyector fijado a la tolva pa-
ra eyectar la caja de la tolva en la estación de salida.

Generalmente, el dispositivo eyector comprende
dos cadenas transportadoras desplazables en respec-
tivos planos verticales paralelos; y un tope de empuje
que se extiende entre las cadenas transportadoras, pa-
ralelo a dicho eje de articulación, y para engranar la
caja por la parte trasera en una tercera dirección en la
cual la caja es eyectada de la tolva:

Aparatos conocidos del tipo descrito anteriormen-
te tienen varios inconvenientes, debidos principal-
mente, a que, a medida que la corredera se desliza
desde la estación de entrada a la estación de salida, el
cilindro de activación se sumerge en el líquido, requi-
riendo por tanto, un relativamente frecuente manteni-
miento y/o reemplazo.

Un objeto de la presente invención es ofrecer un
aparato para vaciar cajas de productos de fruta o ver-
duras dentro de un tanque que contiene un líquido, di-
señado para eliminar los inconvenientes anteriormen-
te descritos de producción fácil y de bajo costo.

Según la presente invención, se ofrece un apara-
to para vaciar cajas con productos de fruta y verduras
dentro de un tanque que contiene un líquido, según se
reivindica en la Reivindicación 1.

Una forma de ejecución no limitativa de la presen-
te invención será descrita como ejemplo, con referen-
cia a los dibujos adjuntos, en los cuales:

La Figura 1 muestra una vista esquemática en
perspectiva con piezas eliminadas por motivos de cla-
ridad, de una forma preferida de ejecución del aparato
según la presente invención.

La figura 2 muestra una vista esquemática late-
ral, con piezas eliminadas por motivos de claridad del
aparato de la figura 1.

La Figura 3 muestra una vista esquemática en
perspectiva, con piezas eliminadas por motivos de cla-
ridad, de un primer detalle en las Figuras 1 y 2.

La Figura 4 muestra una vista en planta de un se-
gundo detalle en las Figuras 1 y 2.

El número 1 en las Figuras 1 y 2 indica en ge-
neral, un aparato para vaciar cajas (2) con productos
sueltos de fruta y verdura (3) dentro de un tanque (4)
que contiene un líquido - en el ejemplo mostrado es
agua.

Cada caja (2) tiene substancialmente forma de co-
pa, estando diseñada para la entrada de agua, con una
pared de fondo substancialmente plana (5) y abierta
hacia una superficie (6) paralela a la pared opuesta
(5).

El aparato (1) comprende dos unidades transpor-
tadoras (7) y (8); un dispositivo de volcado (9), que
está situado entre las unidades (7) y (8), está conec-
tado a la unidad (7) en una estación de entrada (9a)
dispuesta substancialmente fuera del tanque (4), y es-
tá conectado a la unidad (8) en la estación de salida
(9b) dispuesta substancialmente en el fondo del tan-
que (4), y para recibir las cajas (2) sucesivamente des-
de la unidad (7), y los vuelca y libera sucesivamente
a la unidad (8).

La unidad transportadora (7) transporta las cajas
(2) sucesivamente con sus concavidades hacia arriba,
y comprende dos dispositivos transportadores (10),
(11) dispuestos en serie y conectados unos con otros
en una estación de transferencia (12).

El dispositivo (10) transporta las cajas (2) en una
dirección de movimiento (13) sustancialmente hori-
zontal, perpendicular al plano de la figura 2, y com-
prende un número de cadenas transportadoras (14)
que se mueven en planos verticales paralelos respecti-
vos, y se extienden, en la estación (12) entre los rodi-
llos (15) de un transportador de rodillo (16) que forma
parte del dispositivo (11).

Los rodillos (15) están fijados de forma intermedia
a un marco de soporte (17) articulado a un marco fijo
(18) del aparato (1) para oscilar - en relación al marco
(18), bajo el control de dos cilindros actuadores (19)
que cooperan con mecanismos cigüeñales respectivos
(20) interpuestos entre el marco (17) y los cilindros
(19), y alrededor de un eje de articulación (21) para-
lelo a la dirección (13) - entre una posición inferior
de descanso (Figura 2), en la cual los rodillos (15) es-
tán situados bajo la superficie transportadora definida
por los transportadores (14), y una posición operati-
va elevada (no mostrada), en la cual los rodillos (15)
están situados sobre la superficie transportadora defi-
nida por los transportadores (14) para liberar las cajas
(2) de los transportadores (14).

El dispositivo (11) comprende un tope de empuje
(22) que se extiende en dirección (13), engrana con
las cajas (2) por la parte trasera en dirección al movi-
miento de las cajas (2) sobre los rodillos (15), y se
conecta de forma conocida con el marco (17) para
desplazarse linealmente - en relación al marco (17)
y bajo el control de un dispositivo actuador conocido
(23) - entre las estaciones (12) y (9a).

El dispositivo (9) comprende una tolva oscilante
(24) que a su vez comprende un cuerpo de caja subs-
tancialmente con forma paralelpipédica (25) con un
número de aberturas por las cuales toma el agua, y un
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transportador de rodillos (26) que define una superfi-
cie de soporte P1 para las cajas (2). El transportador
(26) está fijado de forma conocida al cuerpo (25) para
desplazarse linealmente - en relación al cuerpo (25) y
bajo el control de dos cilindros actuadores (27) fija-
dos al cuerpo (25) - de un lado a otro desde una cara
del cuerpo (25) definida por dos platos planos (28),
que están coplanares unos con otros definiendo una
superficie de soporte P2 paralela a la superficie P1, y
están separadas por una distancia dada para definir un
canal longitudinal (29).

Consecuentemente, el transportador (16) es des-
plazable en relación al cuerpo (25) entre una posición
de liberación, en las cuales, las superficies P1 y P2 es-
tán separadas por una distancia mayor que la altura de
una caja (2), y una posición de agarre, en la cual, la
distancia entre las superficies P1 y P2 igualan sustan-
cialmente la altura de una caja (2), y, por consiguiente,
los platos (28) contactan sustancialmente la superficie
relacionada (6).

Con referencia a las Figuras 1 y 4, el dispositivo
(9) adicionalmente comprende dos postes guías para-
lelos (30) (solo se muestra uno en la Figura 1), que
se extienden desde el fondo del tanque (4) en una di-
rección dada (31), que se definen por secciones (32)
respectivas, substancialmente en forma de canal, y es-
tán situadas enfrentadas unas a otras, y comprendien-
do cada una dos secciones (32a), (32b) dispuestas en
serie en dirección (31), y de las cuales, la sección su-
perior (32a) tiene una - profundidad p1 mayor que la
profundidad p2 de la sección inferior (32b).

Adicionalmente, el dispositivo (9) comprende dos
correderas (33) (solo se muestra una en la Figura 2),
cada una de la cual está fijada de forma deslizante a un
poste respectivo (30), estando diseñada para engranar
con ambas secciones relacionadas (32a) y (32b), es-
tando igualmente conectada por un acoplamiento de
husillo, tuerca-tornillo a un tornillo (34) que es gira-
do por un motor (35), generalmente común a ambos
tornillos (34) y situado en el exterior del tanque (4),
para mover la corredera relacionada (33) linealmente
a lo largo del poste relativo (30) en dirección (31).

Debido a que el cuerpo (25) está conectado de for-
ma giratoria a las correderas (33) para oscilar - en re-
lación a las correderas (33) y bajo el control de un
dispositivo actuador (36) descrito detalladamente mas
adelante - alrededor de un eje de articulación (37) pa-
ralelo a la dirección (13), los postes (30), las correde-
ras (33), los tornillos (34) y el motor (35) definen un
dispositivo actuador (38) para desplazar la tolva (24)
entre las estaciones (9a) y (9b) en dirección (31).

A lo largo de las secciones (32a), la tolva (24) se
mantiene en una primera posición operativa (Figura
1) - en la cual la tolva (24) recibe una caja (2) situada
con su concavidad hacia arriba - por dos rodillos em-
pujadores (39) (solo se muestra uno en las Figuras 2 y
3), cada uno de los cuales se proyecta desde el cuerpo
(25) en una dirección paralela a la dirección (13), y
tiene una longitud tal, medida paralela a la dirección
(13) que engrana con la sección relativa (32a) (Figu-
ra 4a) pero no con la sección relativa (32b) (Figura
4b), y tiene un eje longitudinal (40) alineado con el
eje (37) en una dirección (41) (Figura 3) coincidente,
en las secciones (32a), con la dirección (31).

El dispositivo (36) comprende dos pares de levas
(42), (43), fijadas dentro del tanque (4) y alineadas en
dirección (13). Las levas (42), (43) en cada par de le-
vas (42), (43), están dispuestas sucesivamente en di-

rección (31), y cooperan, según se describe detalla-
damente mas adelante, con dos rodillos del empuja-
dor (44), (45) que proyectan desde el cuerpo (25) en
una dirección paralela a la dirección (13), y teniendo
ejes respectivos (46), (47), que están situados en lados
opuestos del eje (37) en una dirección (48) (Figura 3)
perpendicular a la dirección (41), estando equidistan-
tes del eje (37) y alineados con el eje (37) en dirección
(48).

En uso real, y comenzando desde el momento en
el cual los rodillos (15) están en la posición de descan-
so inferior, y la tolva (24) está situada en la estación
de entrada (9a), en las primeras posiciones operativas
y de liberación, las cadenas transportadoras (14) son
puestas en funcionamiento para alimentar una caja (2)
en dirección (13) sobre los rodillos (15) y en contac-
to con un miembro de tope (no mostrado) fijado en la
estación (12) y transversal a la dirección (13).

En este punto, los cilindros actuadores (19) fun-
cionan para desplazar los rodillos (15) a una posición
operativa elevada para soltar la caja (2) del transpor-
tador (14), y se pone en funcionamiento el tope de
empuje (22) para alimentar la caja (2) dentro de la
tolva (24) y en contacto con un miembro de tope (49)
(Figuras 2 y 3) fijado al cuerpo (25).

A medida que la caja (2) contacta con el miembro
(49), los cilindros actuadores (27) funcionan para des-
plazar la tolva (24) dentro de la posición de agarre en
la cual los platos (28) evitan la caída del producto (3)
de la caja (2); y el motor (35) funciona para desplazar
la tolva (24) a lo largo de los postes (30) en dirección
(31), con los rodillos del empuje (39) engranando sec-
ciones relativas (32a) (Figura 4a).

Cuando los rodillos (39) liberan las secciones re-
lativas (32a) y se sitúan fuera de las secciones relati-
vas (32b), capacitando la oscilación de la tolva (24)
alrededor del eje (37), los rodillos (44) contactan con
las secciones superiores de las levas relativas (42), y
la tolva (24) gira en dirección de las agujas del reloj
en la figura 2 alrededor del eje (37). Combinando los
movimientos de la tolva (24) en dirección (31) y al-
rededor del eje (37), los rodillos (39) son en primer
lugar situados entre las levas (42) y (43), y los rodi-
llos (45) a continuación, contactan con las secciones
inferiores de las levas relativas (43) para fijar la tol-
va (24), en la estación de salida (9b), dentro de una
segunda posición operativa, en la cual, la caja (2) es
situada con su concavidad hacia abajo.

Durante el curso de cada ciclo operativo del apa-
rato (1), la tolva (24) actúa en consecuencia a lo largo
de una trayectoria P que se extiende entre las estacio-
nes (9a) y (9b), un movimiento reciproco rotacional-
trasladador que comprende un golpe hacia delante, en
el cual la tolva (24) se desplaza desde la estación (9a)
a la estación (9b) y donde la primera a la segunda po-
sición operativa, y un golpe reciproco, en el cual la
tolva (24) se desplaza desde la estación (9b) a la es-
tación (9a) y desde la segunda a la primera posición
operativa.

Cuando la tolva (24) alcanza la estación (9b) en la
segunda posición operativa, la superficie P2 está po-
sicionada coplanar con una superficie inclinada plana
(50) fijada al tanque (4); el motor (35) está desactiva-
do; y la caja (2) es eyectada de la tolva (24) y alimen-
tada a lo largo de la superficie inclinada (50) mediante
un dispositivo eyector (51) que forma parte de la uni-
dad transportadora (8).

El dispositivo (51) comprende dos guías (52) (so-
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lo se muestra una en la figura 2) fijadas al tanque (4) y
extendiéndose en una dirección dada (53); y dos des-
lizaderos (54) (solo se muestra una en la Figura (2)
cada una de las cuales está fijada de forma deslizante
a una guía respectiva (52), y está conectada mediante
un acoplamiento de husillo, tornillo-tuerca a un tor-
nillo (55), que gira mediante un motor (56), general-
mente común a ambos tornillos (55) y situado en el
exterior del tanque (4) para mover el deslizadero re-
lativo (54) linealmente a lo largo de la guía (52) en
dirección (53).

Los deslizaderos (54) soportan una aleta eyecto-
ra (57), que engrana con el canal (29) definido entre
los platos (28), engrana con la parte trasera de la caja
(2) para en primer lugar eyectarla de la tolva (24), y
posteriormente coopera con un tope de empuje (58)
de un dispositivo de alimentación (59) conocido para
alimentar la caja (2) a lo largo de la superficie incli-
nada (50). Al final de la superficie inclinada (50), el
producto (3) cae libremente fuera de la caja (2) sobre
un transportador de rodillos (60) conocido para retirar
el producto (3) del tanque (4).

Una vez que la totalidad de la caja (2) ha sido
descargada sobre la superficie inclinada (50), la tol-
va (24) retorna a la estación (9 a) mediante la actua-
ción del dispositivo (38); los rodillos (45) y los rodi-
llos (44) cooperan sucesivamente con las levas (43) y
(42) respectivamente para mover la caja (2) de nuevo
a la primera posición operativa; y la caja descargada
(2) es alimentada por el dispositivo (59) a lo largo de
una guía contorneada (61) para volcar la caja (2) so-
bre una superficie de salida P3, una vez mas con su
concavidad hacia arriba.

En consecuencia, la operación del dispositivo
eyector (51) es totalmente independiente del movi-
miento rotativo-transportador de la tolva (24) en di-

rección (31) y alrededor del eje (37), capacitando por
tanto, un porcentaje relativamente alto de salida del
aparato (1).

Obviamente, el dispositivo actuador (36) para gi-
rar la tolva (24) alrededor del eje (37) puede ser re-
emplazado por dispositivo actuadores similares que
comprenden al menos un empujador, y al menos una
leva que coopera con el empujador para oscilar la tol-
va (24) alrededor del eje (37) según una ley de movi-
miento dada.

Por tanto, el aparato (1) tiene la ventaja de que los
motores (35) y (56) están situados totalmente en el
exterior del tanque (4), y de que la tolva (24) es sim-
plemente girada alrededor del eje (37) por las levas
(42) (43) y los rodillos empujadores (44), (45).

En una variación no mostrada, los dispositivos ac-
tuadores (36) y (38) son reemplazados por un disposi-
tivo actuador que comprende al menos una rueda den-
tada, que está articulada a la tolva (24) para girar, en
relación a la tolva (24), alrededor de un eje paralelo
a la dirección (13), y tiene una horquilla fijada y pro-
yectando de la rueda dentada en dirección (13), y es
engranada por un empujador que proyecta del cuer-
po (25) en dirección paralela a la dirección (13). La
rueda dentada engrana simultáneamente con una ca-
dena transportadora que se mueve en un plano vertical
considerablemente perpendicular a la dirección (13),
y con una cadena fija situada sobre el lado opuesto de
la rueda dentada a la cadena transportadora.

El movimiento de la rueda dentada a lo largo de la
cadena fija, el diseño de la cadena fija, en engranaje
de la horquilla por el empujador, proporciona tanto el
movimiento de la tolva (24) entre las estaciones (9 a)
y (9b), como la rotación de la misma alrededor del eje
(37) entre la primera y la segunda posición operativa.
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REIVINDICACIONES

1. Un aparato para vaciar cajas (2) con produc-
tos de fruta y verduras (3) dentro de un tanque (4)
que contiene un líquido, comprendiendo el aparato un
dispositivo de volcado (9) para volcar al menos una
caja (2), y comprendiendo a su vez, una estación de
entrada (9a) substancialmente fuera de dicho líquido;
una estación de salida (9b) substancialmente dentro
de dicho líquido; una tolva (24) montada para girar
alrededor de un primer eje dado (37) para oscilar en-
tre una primera posición operativa, en la cual la tolva
(24) recibe la caja (2) posicionada con su concavi-
dad hacia arriba, y una segunda posición operativa en
la cual la tolva (24) libera la caja (2) con su conca-
vidad hacia abajo; primeros medios actuadores (38)
para desplazar la tolva (24) a lo largo de una trayec-
toria dada (P) extendiéndose entre dicha estación de
entrada y dicha estación de salida (9a, 9b); y segun-
dos medios actuadores (36) para mover la tolva (24)
selectivamente dentro de dicha primera y dicha segun-
da posición operativa; caracterizado porque dichos
segundos medios actuadores (36) comprenden al me-
nos un primer empujador (44) llevado por dicha tolva
(24), y medios de orientación (42, 43) que cooperan
con dicho primer empujador (44) para orientar la tol-
va (24) alrededor de dicho primer eje (37).

2. Un aparato según se reivindica en la Reivindi-
cación 1, en el cual dichos medios de orientación (42,
43) comprenden medios de leva.

3. Un aparato según se reivindica en la Reivindi-
cación 1 ó 2, en el cual dichos medios de orientación
(42, 43) comprenden al menos una primera leva (42)
situada a lo largo de la trayectoria (P) para coope-
rar con dicho primer empujador (44) y mover la tolva
(24) alrededor de dicho primer eje (37) como en una
primera posición operativa, y al menos una segunda
leva (43) situada a lo largo de la trayectoria (P); com-
prendiendo igualmente los segundos medios actuado-
res al menos un segundo empujador (45) llevado por
dicha tolva (24) y cooperando con dicha segunda leva
(43) para mover la tolva (24) alrededor de dicho pri-
mer eje (37) como en una segunda posición operativa.

4. un aparato según se reivindica en la Reivindica-
ción 3, en el cual dicho primer y dicho segundo em-
pujador (44, 45) tienen un segundo y, respectivamente
tercer eje longitudinal (46, 47) substancialmente para-
lelo a dicho primer eje (37) y situado en lados opues-
tos del primer eje (37) en una primera dirección dada
(48); estando dicho primer, dicho segundo, y dicho
tercer eje (37, 46, 47) alineados en dicha primera di-
rección (48).

5. Un aparato según se reivindica en la Reivindi-
cación 4, y comprendiendo igualmente al menos un
tercer empujador (39) cooperando tanto con la prime-
ra leva (42) como con la segunda leva (43) a medida
que dicha tolva (24) se desplaza entre dicha primera y
dicha segunda posición operativa.

6. Un aparato según se reivindica en la Reivindi-
cación 5, en la cual dicho tercer empujador (39) tiene
un cuarto eje longitudinal (40) substancialmente pa-
ralelo a dicho primer eje (37); estando dicho primer y
dicho cuarto eje (37, 40) alineados en una segunda di-
rección (41) substancialmente perpendicular a dicha
primera dirección (48).

7. Un aparato según se reivindica en la Reivindi-
cación 6, y comprendiendo igualmente al menos una
guía (32a) que se extiende a lo largo de parte de di-
cha trayectoria (P); engranando dicho tercer empuja-
dor (39) con dicha guía (32a) para mantener la tolva
(24) en dicha primera posición operativa a lo largo de
la guía (32a).

8. Un aparato según se reivindica en cualquiera
de las anteriores Reivindicaciones, en el cual la tolva
(24) comprende una pared soporte (28) que define una
superficie de soporte (P2) para dicha caja (2) cuando
la tolva (24) está en dicha segunda posición operati-
va; teniendo dicha pared (28) un canal guía (29) que
se extiende a través de la pared (28).

9. Un aparato según se reivindica en la Reivin-
dicación 8, y comprendiendo igualmente medios de
eyección (51) para eyectar la caja (2) de la tolva (24)
en dicha estación de salida (9b); comprendiendo los
medios de eyección (51) un miembro eyector (57) en-
granable y desplazable a lo largo de dicho canal guía
(29).

10. Un aparato según se reivindica en la Reivindi-
cación 9, en el cual dichos medios de eyección (51)
comprenden medios de transporte (54) fijados de for-
ma deslizante sobre dicho tanque (4) para mover di-
cho miembro de eyección (57) a lo largo de dicho ca-
nal guía (29), y al menos un motor (56) para accionar
los medios de transporte (54); estando el motor (56)
situado fuera de dicho líquido.

11. Un aparato según se reivindica en cualquiera
de la anteriores Reivindicaciones, en el cual dichos
primeros medios actuadores comprende medios adi-
cionales de transporte (33) fijados de forma deslizante
sobre dicho tanque (4) para mover la tolva (24) entre
dicha estación de entrada y dicha estación de salida
(9a, 9b); y al menos un motor adicional (35) para ac-
cionar dichos medios adicionales de transporte (33);
estando dicho motor adicional (35) fuera de dicho lí-
quido.

12. Un aparato según se reivindica en la Reivin-
dicación 1, en el cual dichos primeros medios actua-
dores comprenden una cadena transportadora, una ca-
dena fija, una rueda dentada articulada a dicha tolva
(24) y engranando tanto con la cadena transportadora
y con la cadena fija para mover la tolva (24) entre di-
cha estación de entrada y dicha estación de salida (9a,
9b) en virtud de la cadena transportadora; compren-
diendo dichos segundos medios actuadores un asien-
to formado en dicha rueda dentada y engranado por
dicho primer empujador.
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