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ES 2428 713 T3

DESCRIPCION
Sistema de corte para una maquina de corte longitudinal de animales muertos sacrificados.

[0001] La presente invencion se refiere a un sistema de corte para el despiece o el cuarteo longitudinal de la canal
de animales para el sacrificio en dos medias canales y una maquina de despiece o cuarteo longitudinal de canales
que comprende dicho sistema de corte.

[0002] En particular, se conocen por la patente FR 2 307 471 maquinas de despiece denominadas igualmente
divisoras, para el despiece o el cuarteo longitudinal de las canales de animales para el sacrificio colgados por sus
patas traseras, especialmente el ganado porcino, en dos medias canales, que comprenden un sistema de corte apto
para desplazarse por un sistema desplazamiento, al menos, verticalmente.

[0003] El sistema de corte, también denominado caja de cuchillas, comprende dos cuchillas u hojas adyacentes,
cada una de ellas montada en un brazo que, a su vez, estd montado a cada uno de los lados de un plano vertical de
simetria en un dispositivo de arrastre excéntrico y de biela apto para desplazar las dos cuchillas con un movimiento
alternativo oscilante en componentes horizontales y verticales, en dicho plano de simetria. Cada una de las cuchillas
parte la canal, garantizando asi un corte rapido, limpio y eficaz.

[0004] Sin embargo, los movimientos de los brazos que sostienen las cuchillas provocan un desequilibrio en el
conjunto de la maquina que puede ser perjudicial para la calidad del corte, asi como para la fatiga de las diferentes
partes de la maquina. Este desequilibrio es particularmente problematico en el caso de las maquinas del tipo
suspendido, poco rigidas, en las que el sistema de desplazamiento estd montado sobre una estructura de soporte
superior suspendida.

[0005] El objetivo de la presente invencién es proporcionar un sistema de corte que reduzca, al menos, uno de los
inconvenientes mencionados anteriormente y que permita, en particular, obtener un corte de buena calidad,
garantizando un despiece longitudinal rapido, limpio y/o eficaz de las canales.

[0006] Para este fin, la presente invencion proporciona un sistema de corte para el despiece o el cuarteo
longitudinal de canales de animales para el sacrificio, colgados en vertical, en dos medias canales que comprenden
dos cuchillas adyacentes montadas cada una en un brazo que, a su vez, esta montado a cada uno de los lados de
un plano vertical de simetria en un dispositivo de arrastre excéntrico y de biela apto para desplazar las dos cuchillas
con un movimiento alternativo oscilante en componentes horizontales y verticales, en dicho plano de simetria,
caracterizado porque cada brazo esta provisto de un dispositivo de contrapeso que comprende un arco fijado a
dicho brazo y sostiene en un extremo un contrapeso colocado del lado del plano de simetria opuesto a dicho brazo,
de manera que el brazo con la cuchilla y su dispositivo de contrapeso tenga un centro de gravedad dispuesto en el
plano de simetria y un producto de inercia casi nulo.

[0007] Segln la presente invencion, cada brazo esta equipado con un dispositivo de contrapeso que permite
ajustar los desequilibrios de tipo momento alrededor del eje vertical W y del eje horizontal U que definen dicho plano
de simetria vertical del dispositivo de corte. El dispositivo de contrapeso fijado al brazo, en particular la masa M3 del
contrapeso y su posicion Xz, Yz se establece de manera que el centro de gravedad del conjunto mévil brazo +
cuchilla + dispositivo de contrapeso se disponga en el plano de simetria y que el producto de inercia Ixy de dicho
conjunto mévil sea casi nulo.

[0008] Segln una realizacién, dicho dispositivo de arrastre comprende un reductor excéntrico que tiene un disco
excéntrico que gira sobre un soporte y sostiene sobre sus caras opuestas manivelas excéntricas diametralmente
opuestas; cada brazo pivota sobre una manivela excéntrica articulada, cerca de su extremo opuesto a la cuchilla, en
una biela articulada sobre dicho soporte; cada dispositivo de contrapeso, en su forma preferente, se encuentra fijo a
un arco en una parte del brazo definido entre su extremo opuesto a la cuchilla y su articulacion de la manivela
excéntrica.

[0009] Segun una realizacién, el arco de cada dispositivo de contrapeso tiene forma normalmente de L y
comprende una primera parte unida al brazo que se extiende de manera perpendicular al plano de simetria y se
prolonga hacia una segunda parte, que se extiende paralelamente al plano de simetria y sostiene el extremo de
dicho contrapeso.

[0010] Segun una realizacion, las primeras partes de los arcos estan desplazadas longitudinalmente.

[0011] Segun una realizacién, el dispositivo de arrastre comprende un reductor cuyo disco excéntrico gira en el
soporte por medio de un sistema central de rodamiento de rodillos cruzados y se une a una rueda dentada lateral
engranada a un extremo de un pifién del arbol de arrastre de un motor. Este tipo de reductor permite obtener una
separacion reducida entre los brazos.

[0012] La presente invencion tiene igualmente como objetivo una maquina de despiece longitudinal de canales de
2
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animales para el sacrificio colgados verticalmente de un transportador aéreo, caracterizada por comprender un
sistema de corte, como el definido anteriormente, montado sobre un sistema de desplazamiento; dicho sistema de
desplazamiento es adecuado para fijar de manera suspendida una estructura de soporte superior, y apto para
desplazar dicho sistema de corte segun, al menos, una primera direccién vertical, mas preferiblemente segin una
segunda direccién horizontal perpendicular a la primera. Segun una realizacion particular, dicho sistema de
desplazamiento es apto para desplazar el sistema de corte en tres direcciones ortogonales, la maquina permite el
despiece de forma continua de las canales que se desplazan en un transportador aéreo.

[0013] La presente invencion sera mejor comprendida y resultaran evidentes otros objetivos, detalles,
caracteristicas y ventajas gracias a la siguiente descripcién detallada de la realizacion particular de la invencién en
su forma preferente, en referencia a las figuras que la acompafian, en las que:

- Lasfiguras 1y 2 son dos vistas en perspectiva de un sistema de corte segun la invencion;

- La Figura 3 es una vista en perspectiva de un primer brazo del sistema de corte de las figuras 1 y 2, dicho
brazo esta equipado con una cuchilla y un dispositivo de contrapeso segun la invencion;

- La Figura 4 es una vista en perspectiva del dispositivo de arrastre de los brazos del sistema de corte de la
Figura 1;

- Las figuras 5 y 6 son dos esquemas que ilustran las partes superiores y laterales de la cinematica del
movimiento del brazo sin sistemas de contrapeso;

- La Figura 7 es una vista esquematica de la parte superior de un brazo segun la invencién provisto de un
dispositivo de arrastre;

- LaFigura 8 es una vista esquematica longitudinal del reductor excéntrico del dispositivo de arrastre; y,

- La Figura 9 es una vista esquematica en perspectiva de una maquina de despiece suspendida equipada
con un sistema de corte segun la invencion.

[0014] En referencia a las figuras 1 a 6, el sistema de corte 1 comprende dos cuchillas planas 2a, 2b adyacentes,
cuasi unidas; cada cuchilla estd montada en un primer extremo 31a, 31b de un brazo 3a, 3b; los brazos estan
conectados a un dispositivo de arrastre 4 excéntrico y de biela que permite transformar un movimiento de rotacion,
en particular de 1 un arbol de un motor eléctrico, en un movimiento eliptico de las cuchillas. El sistema comprende
un primer brazo 3a, el brazo derecho, y un segundo brazo 3b, el brazo izquierdo.

[0015] El dispositivo de arrastre 4 comprende un reductor excéntrico 40 que tiene un soporte o carter 41 en el que
gira alrededor de un eje Al un disco excéntrico 42 que sostiene en sus lados opuestos manivelas 43a, 43b
diametralmente opuestas. Los brazos pivotan a cada lado del disco sobre las manivelas alrededor de los ejes A2,
A'2. Para este montaje, cada brazo esta provisto de un buje central 32a, 32b; en dicho buje excéntrico se inserta una
manivela. El disco del reductor excéntrico est4 conectado a la parte de arrastre de un motor eléctrico 44. Por otra
parte, cada brazo esta articulado por un segundo extremo 33a, 33b opuesto a la cuchilla de un primer extremo de
una biela 5a, 5b alrededor de un eje A4, A'4; los segundos extremos de las bielas estan articulados sobre el soporte
41 alrededor de un mismo eje A3. Para este montaje, el soporte tiene dos bujes 45a, 45b sobre los cuales se
articulan los segundos extremos de las bielas 5a, 5b. Cada brazo tiene en su segundo extremo un buje 34a, 34b de
biela; los primeros extremos de las bielas se insertan en dichos bujes de bielas. Las dos cuchillas estan dispuestas
paralelas una respecto a otra, segun el plano vertical de simetria P del sistema de corte.

[0016] EI movimiento de vaivén vertical y horizontal simultaneo y alternado de los brazos que llevan las cuchillas
provoca un desequilibrio. Para eliminar dicho desequilibrio, cada brazo estd equipado de un dispositivo de
contrapeso 6a, 6b que comprende un contrapeso 61a, 61b unido al brazo por un arco 62a, 62b.

[0017] Las figuras 5y 6 son dos esquemas que ilustran la cinematica de los brazos sin dispositivo de contrapeso,
la Figura 5 ilustra la cinematica de uno de los dos brazos. En estas figuras, se define:

- El punto “¢c” en la interseccion del plano de simetria P y del eje A4, A4 de articulacion del brazo sobre la
biela, este punto es designado c; en el caso del brazo derecho y ¢, en el caso del brazo izquierdo;

- 3 ejes ortogonales que pasan por el punto c: un eje horizontal que pasa por el plano de simetria P, es
designado eje U; un eje horizontal perpendicular al plano P, designado eje V, que se confunde con el eje A4
en el caso del brazo derecho y con el eje A"4 en el caso del brazo izquierdo; y un eje vertical que pasa por
el plano P, designado W;

- El punto “b” de pivotamiento del brazo de la excéntrica;

- El punto “a” de pivotamiento del disco;

- La distancia “e” entre los puntos a y b, que es la distancia entre una manivela y el eje de rotacion del disco
excéntrico;

- La distancia "E” entre los puntos c y b, que es la distancia entre el buje excéntrico y el buje de biela de un

brazo;

[0018] El dispositivo de contrapeso permite ajustar los desequilibrios de tipo momento alrededor del eje U y de tipo
momento alrededor del eje W. Mas adelante se vera que se anulan los desequilibrios de tipo fuerza. Los momentos
alrededor del eje V no estan equilibrados. Esto no es necesario ya que los rebotes de la cuchilla en las canales
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causan un momento en este sentido. Ademas, la maquina de despiece siempre esta rigida en este sentido, incluso
en el caso de una maquina suspendida.

[0019] En referencia a la Figura 5, para el célculo del desequilibrio, se considera una masa “m” elemental situada
en un eje que pasa por los puntos “b” y “c”. Esta simplificacion es factible ya que el conjunto brazo + cuchilla tiene
una forma alargada. Se puede decir que el desequilibrio provocado por un conjunto brazo + cuchilla es igual a la

suma de los desequilibrios provocados por el conjunto de las masas “m”.

[0020] En una primera fase, se formulara la velocidad de la masa “m” y, por derivacion, las aceleraciones del punto
“m” que siguen a los ejes U, Vy W:

u’ = eB’sind, siendo 6" la velocidad angular de la excéntrica,

v’ =0, ya que el movimiento es plano,

w’'= xa" = x(e/E)B"cosB, siendo a’ la velocidad angular del brazo.

[0021] Se considera, para simplificar, que el punto “c” tiene un movimiento horizontal que sigue al eje U y que a
queda relativamente débil. Se determinaran las aceleraciones del punto “m” que siguen los ejes U, V y W por
derivacion:

u'= eB’sind + eB'°cosb = eB'’cosO , ya que 6'= 0
V'O
w'= x(e/E)B"cosB — x(e/E)'zesine = -x(e/E)'ze sinB, ya que 6°=0

“ 0

[0022] Esta masa “m” genera fuerzas y momentos al punto “c” que son:

Fu=mu" = m e’cosb Fu: fuerza ejercida sobre “m” siguiendo el eje U
Fv =0 Fv : fuerza ejercida sobre “m” siguiendo el eje V
Fw= -mx(e/E)e'Zsine Fw: fuerza ejercida sobre “m” siguiendo el eje W

[0023] Se calculan ahora los momentos del punto “c” siguiendo los ejes U y W, el momento ejercido siguiendo el
eje V no es equilibrado:

Mu = yFw = mxy(e/E)0"?sin®
Mu: momento ejercido en “c” sobre “m” siguiendo el eje U
siendo x la distancia de la masa “m” respecto al eje V,
siendo y la distancia de la masa “m” respecto al plano P

Mw = -yFu = -mye8 °cos6

“ "

Mw = momento ejercido en “c” sobre “m” siguiendo el eje W

[0024] Siendo simétricos los 2 brazos, se calcularan las fuerzas y los momentos ejercidos sobre una masa mi
sobre el primer brazo y sobre una masa m, sobre el segundo brazo ( m; = my; X1 = X2; Y1 = -y2 ). Si para la masa m;
el angulo de la excéntrica es igual a 8, mientras el angulo de la excéntrica es igual a 8 + 180 ° para la masa m.:

FU, sobre m; = m1eB “cos _

Fuz sobre ur my = myeB 2cos_(6+180°) = -m;e0 %cosb = -FU;

Fw, sobre my = —mlxl(e/E)e_zsine )

Fwa sobre m, = -maxz(e/E)B *sin(8+180°) = myxy(e/E)B *sind = -Fw;
Mu en c1 sobre my = y1Fw; = -mixyy1(e/E)B %sin@

Mu en c2 sobre mz = y>FW; = -y1(-Fws) = y1Fwi = Mu en c1 sobre m;
Mw en c; sobre m1 = -y;Fu; = -Y1m;e0 “cosf

Mw en ¢z sobre my = -y,Fu, = yi(-Fus) = -y1Fu; = Mw en c; sobre m;

[0025] Resulta evidente que los esfuerzos Fu y Fw sobre los 2 brazos se anulan. Sin embargo, los momentos Mu y
Mw se suman.

[0026] Con respecto al desequilibrio global en un conjunto brazo + cuchilla, se puede considerar que el conjunto

“ . n “

de los Mu en “c” sobre “m” y el conjunto de los Mw en “c” sobre “m” son:
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2 Mu = Y mxy(e/E)0 ?sinf=-(e/E)0 2sin0(> mxy)

>Mw = -0 %cos8(3 my)

[0027] Para eliminar el desequilibrio de tipo momento alrededor del eje U y el desequilibrio de tipo momento
alrededor del eje W, cada brazo esta equipado con un dispositivo de contrapeso compuesto de un arco y un
contrapeso. Dicho dispositivo de contrapeso esta formado de masas elementales ms con coordenadas xs, ys. Para
obtener un conjunto brazo + cuchilla + dispositivo de contrapeso equilibrado, se tienen que cumplir los requisitos
siguientes:

YMXY =Y mxy + Ymsx3y; =0

siendo lo que corresponde al conjunto brazo + cuchilla + dispositivo de contrapeso un producto de inercia (Ixy) nulo,
designando ZMXY el conjunto de masas elementales del conjunto brazo + cuchilla + dispositivo de contrapeso,
designando como anteriormente Zmxy el conjunto de masas elementales del conjunto brazo + cuchilla y designando
>msxzys el conjunto de masas elementales del dispositivo de contrapeso; y

YMY =Ymy+ Y myy; =0

siendo lo que corresponde a un conjunto brazo + cuchilla + dispositivo de contrapeso un centro de gravedad situado
en el plano de simetria P.

[0028] En la Figura 7, se representa un brazo con un dispositivo de contrapeso segun la invencion. Para
simplificar, se considera que el dispositivo de contrapeso estd formado de una Unica masa elemental M3, con las
coordenadas Xz Y. Se puede decir que para tener un brazo equilibrado, se deben cumplir los requisitos siguientes:

Ymxy + M;X3Y; =0 y Y'my +M;Y;= 0

[0029] Tras la permutacion de las formulas se deduce que:

[0030] Y3 se selecciona lo méas débil posible y se define en funcion de la anchura minima del reductor excéntrico.
Tras la deduccion de X3 se deduce Ms. A modo de ejemplo, para £my = 850 Kg mm, Emxy = 230.000 kg mm?®y con
Y3 a 160 mm, se obtiene X3 =270 mmy M3 = 5,3 Kg.

X3 =Yy mxy/) my

[0031] Tras este primer célculo, los valores X3, Y3y Ms del contrapeso sufren un reajuste para tomar en cuenta la
forma y masa del arco del dispositivo de contrapeso.

[0032] En lo referente a las figuras 2 y 3, los arcos 62a y 62b tienen, generalmente, forma de L, estando cada uno
de ellos sujeto por el extremo de una primera parte 621a, 621b a un brazo a un lado del disco excéntrico opuesto a
la cuchilla, preferiblemente lo mas cerca posible del disco de la biela excéntrica y tiene en el extremo de la segunda
parte 622a, 622b un contrapeso 6l1a y 61b, que corresponde al desajuste definido anteriormente como Yz y Xs,
respectivamente.

[0033] Los arcos de los contrapesos no deben estar juntos, las primeras partes de los arcos se fijan, por tanto, a
los brazos en puntos intercalados longitudinalmente. Los arcos se fijan a las patas verticales unidas a los brazos
para desplazar verticalmente los arcos sobre el arbol del motor. El arco 62a del brazo derecho 3a se une por su
primera parte 621a a una pata 35a vertical dispuesta cerca del buje de biela 34a. El arco 62b del brazo izquierdo 3b
se une por su primera parte 621b a una pata 35b vertical que esta ligeramente desplazada hacia el buje excéntrico
32b respecto a la pata del brazo derecho.
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[0034] La primera parte 621a del brazo derecho se extiende perpendicular al primer brazo, sobre el arbol de
arrastre del motor, sobre el brazo izquierdo 3b y se prolonga mas alla por una segunda parte 622a dispuesta en
paralelo al plano P del lado exterior del brazo izquierdo; el contrapeso 61a, llevado por esta segunda parte, se
dispone por el exterior del brazo izquierdo, a cierta distancia de este Gltimo. De manera analoga, la primera parte
621b del brazo izquierdo 3b se extiende perpendicular al brazo izquierdo, sobre el brazo derecho 3a y se prolonga
mas alld por una segunda parte 622b dispuesta en paralelo al plano P del lado exterior del brazo derecho; el
contrapeso 61b, llevado por esta segunda parte, se dispone por el exterior del brazo derecho, en paralelo y a cierta
distancia de este ultimo.

[0035] Los contrapesos estan dispuestos a lo ancho (Y3) lo mas cerca posible del buje excéntrico para tener un
mecanismo con una anchura razonable. Para ello se debe comenzar con los brazos lo menos separados posible y
con un reductor lo mas estrecho posible para tener el menor desajuste posible que equilibrar y para posicionar el
contrapeso.

[0036] Es bien conocida la utilizacion de un reductor en el que el disco rote en un carter a partir de dos sistemas
de rodamiento de bolas dispuestos a ambos lados de una rueda dentada central unida al disco. Esta rueda se
engrana a un tornillo sin fin dispuesto en perpendicular al eje de rotacion del disco; la union entre el tornillo sin fin y
el arbol del motor para el arrastre en rotacion del tornillo sin fin se lleva a cabo mediante una correa. La rueda y el
tornillo sin fin tienen el inconveniente de poseer un rendimiento débil y un desgaste elevado.

[0037] Para reducir la distancia entre los brazos, el sistema de corte segun la invencion comprende
ventajosamente un reductor estrecho de engranaje cénico como muestra la Figura 8. El disco excéntrico 42 rota en
un emplazamiento del carter 41 mediante un sistema central de rodamiento 45 de rodillos cruzados, conocido per se,
dispuesto segun el plano de simetria P, o ligeramente desplazado respecto a este, como muestra la Figura 8. Este
sistema de rodamiento puede utilizarse solo, ya que soporta las cargas axiales y radiales, de la misma manera que
los momentos. Respecto a los dos sistemas de rodamiento de bolas anteriormente citados, dispone de poco espacio
para admitir una carga de tamafio considerable. El disco esta unido a una rueda dentada 46 lateral colocada a un
lado del sistema de rodamiento; la rueda dentada se engrana directamente al extremo de un pifién 442 del arbol de
arrastre 441 del motor 44. Este tipo de rodamiento de rodillos cruzados, combinado con una rueda dentada
desplazada transversalmente que se engrana directamente al arbol del motor, permite obtener un reductor estrecho,
por ejemplo de, aproximadamente, 74mm de anchura. Respecto a los sistemas de corte ya conocidos en el campo,
el arbol de arrastre se prolonga para desplazar hacia atras el motor y permitir el paso de los arcos.

[0038] El equilibrado de los brazos mediante el dispositivo de contrapeso permite utilizar el sistema de corte en
una maquina de tipo suspendido que presenta la ventaja de no tener ninglin elemento mecéanico a ras de suelo que
pueda dificultar su mantenimiento.

[0039] La Figura 9 muestra de manera esquematica dicha maquina de despiece longitudinal de la canal de
animales para el sacrificio que se desplaza a lo largo del rail 91 de un transportador aéreo 9. La maquina comprende
un sistema de corte 1 como el descrito anteriormente montado en un sistema de desplazamiento 7 apto para
desplazar el sistema de corte en tres direcciones U', V' y W', ortogonales entre ellas.

[0040] Los animales sacrificados, como el ganado porcino, ovino o bovino, se cuelgan, por ejemplo, en el rail 91
por las patas traseras en ganchos unidos a carros de transporte, unidos a su vez al rail y transportados a lo largo de
este Ultimo por transportadores programados en un intervalo regular en una cadena sin fin que pasa por una guia
92. La méaquina de despiece se dispone lateralmente al nivel de un tramo rectilineo del transportador, los animales
quedan colgados de manera que el abdomen quede enfrente de la maquina. El rail esta colgado de elementos 93 de
la estructura del edificio, como vigas en |, mediante vigas de apoyo 94 dispuestas a intervalos regulares.

[0041] El sistema de desplazamiento 7 comprende un chasis 71 colgado de una estructura portadora superior (no
se muestra), formada, por ejemplo, de elementos de la estructura del edificio, un primer carro de transporte 72 movil
sobre el chasis segin una primera direccion horizontal V' paralela al rail, un segundo carro de transporte 73 montado
sobre el primer carro de transporte seguiin una segunda direccion vertical W' perpendicular a la primera, y un tercer
carro de transporte mévil 74 montado horizontalmente sobre el segundo carro de transporte 73 segln una tercera
direccion horizontal U' perpendicular al rail. El sistema de corte se monta sobre este tercer carro de transporte. Este
carro de transporte lleva, igualmente, sistemas de guia 81 y 82, conocidos per se, para guiar el sistema de corte a lo
largo de la columna vertebral del animal durante el descenso del segundo carro de transporte. Los desplazamientos
de los tres carros se aseguran mediante sistemas de transporte incorporados en cada uno de ellos, y se dirigen
mediante una unidad de control de la maquina, de manera que el sistema de corte pueda desplazarse segun el eje
V' en sincronia con el desplazamiento de los animales colgados.

[0042] Aunque la invencion ha sido descrita en relacién a un modo de realizacion particular, resulta evidente que
esta incluye, de manera no limitante, todos los equivalentes técnicos de los medios descritos asi como sus
combinaciones siempre que no se alejen del alcance de la invencién definida por las reivindicaciones que se
muestran a continuacion.
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REIVINDICACIONES

1. Un sistema de corte (1) para el despiece o el cuarteo longitudinal de la canal de animales para el sacrificio
en dos medias canales compuesto de dos cuchillas adyacentes (2a, 2b) montadas cada una de ellas en un brazo
(3a, 3b), montados a su vez en un dispositivo de arrastre (4) excéntrico y de bielas, dispuesto a ambos lados de un
plano (P) de simetria vertical, apto para desplazar ambas cuchillas con un movimiento alternativo oscilante en
componentes horizontales y verticales en dicho plano (P) vertical de simetria, caracterizado porque cada brazo (3a,
3b) esta provisto de un dispositivo de contrapeso (6a, 6b) compuesto de un arco (62a, 62b) fijado a dicho brazo y
con un contrapeso (61a, 61b) en su extremo dispuesto al lado del plano de simetria (P) opuesto a dicho brazo, de
manera que el brazo con su cuchilla (2a, 2b) y su dispositivo de contrapeso tenga un centro de gravedad dispuesto
en el plano de simetria (P) y un producto de inercia casi nulo.

2 Un sistema de corte segun la reivindicacién 1, caracterizado porque dicho dispositivo de arrastre (4)
comprende un reductor excéntrico (40) compuesto de un disco excéntrico (42) que rota sobre un soporte (41) y que
tiene en sus lados opuestos manivelas excéntricas (43a, 43b) diametralmente opuestas; cada brazo (3a, 3b) pivota
sobre una manivela excéntrica y se articula a una biela (5a, 5b) articulada sobre dicho soporte; cada dispositivo de
contrapeso (6a, 6b) esta fijo por su arco (62a, 62b) a un tramo del brazo definido entre su extremo (33a, 33b)
opuesto a la cuchilla y su articulacion a la manivela excéntrica.

3. Un sistema de corte segun la reivindicacion 2, caracterizado porque el arco (62a, 62b) de cada dispositivo
de contrapeso (6a, 6b) tiene una forma general de L y comprende una primera parte (621a, 621b) fijada al brazo,
que se extiende en perpendicular al plano de simetria (P) y se prolonga por una segunda parte (622a, 622b),
extendiéndose en paralelo al plano de simetria (P) y llevando en su extremo dicho contrapeso (61a, 61b).

4. Un sistema de corte segun la reivindicacion 3, caracterizado porque las primeras partes (621a, 621b) de
los arcos (62a, 62b) se desplazan longitudinalmente.

5. Un sistema de corte segun cualquiera de las reivindicaciones 2 a 4, caracterizado porque el dispositivo de
arrastre (4) comprende un reductor en el que dicho disco excéntrico (42) rota en el soporte (41) mediante un sistema
central de rodamiento (45) de rodillos cruzados y esta unido a una rueda dentada (46) lateral engranada a un
extremo de un pifidn (442) del arbol de arrastre (441) de un motor (44).

6. Una méaquina de despiece longitudinal de la canal de animales para el sacrificio colgados en vertical en un
transportador aéreo caracterizada por comprender un sistema de corte (1) segun cualquiera de las reivindicaciones
1 a 5, montada sobre un sistema de desplazamiento (7) que se puede fijar en el aire a una estructura portadora
superior y que se puede desplazar segun, al menos, una primera direccion vertical.
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FIG. 5
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