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hDesde hace algwios &rios S6 utilizan en numerosas
industrias unos platos O plataformas sobre las cuales 36
cargan las nercancias que hen de trangporvarse con objeto
de reducir las manipulociones ¥y por consiguiente las
pérdidas de TiempoO. Tales platos © plateformas se conocen g
con el nombre de tpaletash. Por lo general se agrupa
cierto mimero de objetos sobre una paleta, de tal modo gue
1a economia de tiempo procede del hecho de que el
transporie de varios objetos sobre una plataforma no

es mucho mayor gue el transporie de un solo objeto.
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Estas pletaformas permiten no tan solo reduct

de menutencidn, sino tambien utilizar mejor los eépécios
de almacensdo. Ademés, la carza de las plateformas
por mecanismos o dispositivos de transporie concebidos
especialuente con dicho objeto, es mucho més sencillo que
la de los objetos mismos.

La econonfis de tiempo se hzlla,sin embargo,
por lo general, reducida a la operacién de carga de las
peletas, operacidn que se efectia generslmente a mano, del
mismo modo que la pletaforma de un camidén. Tambien se
ha intentado reducir ls durscidn del periodo de carga y
de descarga ae estas plateformas, efectuando estas opera-
ciones vor mediod dispositivos més o menos aubométicos.
Bn el caso frecuente de gue los objetos a cargar sobre
lzs plataformas son objetos paralelepiédicoé que se
distribuyen en varias cepag escalonadas sobre la plata-
forma, s¢ conocen digpositivos gue, & partir de capsas
préviamente formadas, ya sea manuslmenie, 0 ya sea por
medio de Srganos mecdnicos, gereniticen la colocacidn
sucesiva de las aiversas capas sobre la slataforma.

En un aparato conocido de esta clase, la capa
formada sobre .n pleto o pletaforma mévil se cpnduce &
la vertical de su posicidn deseads sobre la plataforma, lo
mds c:=rca posible de la Ultima capa colocada anteriormente,
Haciendo retrdctil le jlatafbrma, lz capa conducida cae sobre
la capa ya Gepositadae

Este aparsbo , presents en primer lugar,
el invonveniente de gque 1o permite la descarga de platafory

mas de menutencidn. Por otra parte, vodos los objelos no

. pueden soporiar sin esitropearse ung caida sunque sea desde
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reducida altura y, por ultimo, esta czida no permite

garantizar un apilado regular Ge las capas.

La preseate invencidn tiene el propbésito de re-
mediar todos estos inconvenienies. Segin le presenie
invencidn,el procedimienio de carga y de descarga de
les plataformaes de manutencibn por capas sucesivas
rectangulares, counstituidas por objeios de forma
paralelepipédica tales como czjas, consiste, en el caso
de la carga, en apretar los elementos de cada capa
préviamente formada los umog con los olros, suficiente-
menite para gue estos elementos no puedsn separalrse
bajo la accidu de la gravedad, en srangporiar la
caps en blogue manteniendo el apretado hzsta que
descansgs sobre la dltimz cepa colocads sobre la pla-
taforma y en dejar libre ls capa ae apriete, efectudndose
la opergcidn de deccarga segui el procedimiento iuverso,
a gobers apriele ae lz capt superior, Treiisporve en
uns zoma de evacuacidn y después el aflojado.

La presente invencidn tiene iguslumenie por

objeto la disposicidn de un aparato sutomdtico de

permiten la ejecucidn wel procedimiento que gqueda descrito.

- Begun un modo de ejecucidn, el apsrato comprende un paso

de conduccidn de les cajas laveralmente a un plato
norizontal, unos &rgunos pars reunir un admero uado de
cajas en posicidu unida en el exiremo del paso de conduc=
¢cién, unos drganos pars alinear y hacer pasar sobre la
plataforna les hileras de cajas asi Tformadas al

extremno del paso de conduccidén, unos Srganos para

garentizar laz posicidn de la capa asi forwmada sobre
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la referida pletaforma, unos dispositivos pars desplazar
la plataforma de manera gue conduzca la capa de carga &
la vertical de la plataiorma, unos medaios para apretar
la capa rectaugular a lo largo de dos lados opuestos .

o de cuatro lados, dos a dos opussios, sieudo los
esfuerzos de spriete parelelos & los otros dos lados,

y unos medios pars desplazar verticulmentela capa csi
apretadas.

Le descripeibn siguliente comparads con

el dibujo adjunto, dado a titulo de ejemplo, no limitativo,

permitiré comprender coun facilided el wodo e gue

la invencidu he de efeciusrse en lag préciica, sobren-—
tendiéndose que las particularidades que resulten tanio
del texto como ael dibujo, forman parte de lo referida
invencidi.

La fig. 1 es una vista esquemdiica que
muesira el circuito gue siguen los objetos elementalies
gque constituyen la carga, cou indicscidn de los diversos
punios operatorios.

La fig. 2 es wna vieta @n perspeciive de una
méquine correspondiente al esquema de la Lig. 1.

Lz fige 3 es una vista en planita de un
dispositivo de apriste.

La fige 4 ez ung vista en slzazdo lateral que
correoponde a la fig. 3.

Las tizurss 5, b, T y 8 son respecitivameunie
unog corites gegun V-V, VI-VI, VII-VII y VIII-VIII de la

tig. 3.

Lo fig. 9 es un corbte vertical segtun IX-IX de

la iiuo Ge



De

10.

15.

20.

25.

30.

La fig. 10 es una viste en alzado de un modo
de ejecucidn del dispositivo que garantiza el despla-
zamiento de los objetos, hilera por hilera,correspondientes
a un corte segin X=X de la fig. 1l.

La fig. 11 es una vista en alzado de un dispo-
sitivo de tope.

Le circulacidn de los cbj@toé gue ge desée
diéponer en capas sucesivas sobre una plataforma se
efectia de derecha ¢ izquierda de la fig. 1. Los objetos
estéh constituldos en el ejemplo representado por unas
cajas 1 de forms paralelepipddica. Estas cajas se véan
conducliendo ung por una por uno o varios dispositivos
transportadores aproplados, en este caso, por ejemplo,
un camino de rodemiento £, en el extremo del cual las cajas
se vin sgrupsndo de Gos en dos en el ejemplo representado.
Tres grupos de dos cajas constituyen uans capa que estd
formada, efectivamenie, en 3, por yuxtaposicidn , en
tres operaciones sucesivas, de tres hileras de dos cajas.
Cada hilera lg de dos cajas se desplazs de la zona
2a @& la zona 3 por unos 6rganbs apropiados y las hileras
o filas se disponen unas contra otras, de modo gque Iormen
una carga rectangulasr. Xsta carga se transporta
después en blogue a la zona 5, a la vertical de la plata-
forma & cargar 6. Hay previsios unos alspositivos parsa
depositar la carga sobre ls capa ya depositada o sobre la
plataiorma misma. Despuds le plataforma curgada 7 se
eVECUE , POT ejemplo, por el cemino de rodazmiento 8.

El dispositivo represe:iado en la fig. 2
realiza el circuito de la fig. l. El camino de rodaumiento

2 estd constituido por uns serie de rodaillos y la zona 2a
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extrema de unidn de lag cajes de dos cu dos es precedida
por un rodillo acelerador 11 ariasirado por un moior 12
Yy que, como y& es bien conocido en si; crea un despla-—
zemiento en el espscio y por consizuiente en el tienpo
enire la csja que acabsz de pasar sobre €l y le caja
siguiente. Este rodillo funciona de modo intermitente,
paréndose después de cada paso de dos cajas. Esta parada
estéd accionada por unos contactos empotrados por las cajas
en su sitio sobre la zona 2a. Las cajas la se colocan
pues una counlra otra,terminando le caja extrems conira
un reborde 13. Un drgano de empuje coustituido por un
rodillo horizonisl 14 dispuesto en el exXtremo de una
pelanca 15 hace pasar los pares de cajas de la zona 2a
a la zona 3 bajo el acclonamiento de un meceanismo que
gse describird en detalle més cdelanve. ELl rodillo 14
alinea los cajas la y las va conduciendo & un plato 16
ispuesto ligeramente més bajo que la superficie supsrior
de los rodillos de la zona 2a. Las hileras de¢ dos cajas
se colocan unes contires oiras, yendo previsto un tope

extremo 17. Xl plato 16 es mévil sobre unos rodillos

&

porteadores 18 paralelamente & la direccidn del camino 2,
bajo la accidbn de wn dicpositivo, no vieible, que se descri-
bird mds adelante. Este desplazaniento conduce las cajas
que constituyen la capa de carge a la vertical de la
plateforme a cargar 19 dispuesta méds bzja sobre un
dispositivo transportador 20, de tipo de rodillos en el
ejemplo representado. Iu plaveforma ha sido conducida sobre
el dispositivo 20 por unos drganos que no vén representados,
por ejeuplo,un carro transportador o wu paso suxiliar.

Unos topes 21 previstos a uno y otro lasdo del transportador
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20 immovilizan la plataforma en una posicidn dada.

El depésito de carga sobre la plateforma o sobre la
dltima caps depositeda, esté garantizado por un disposi-
tivo 22 que permite desplazar la carga verticalmente.
Este dispositivo de ascenso (y descenso) es una particu-
laridsa lmporftante del objeto de la presecuie invencidn.
En el ejemplo representado,estd constituido por un
cuadro horizontal,que tiene la forma de un estribo
rectongular de anchura suficlenve para que la carga
pueda penetrar en el interior de este estribo mientras
tiene lugar el avance del plato 16 seguu la flecha T

de la fig. 2.

En las figuras 3 a & se vén los detzlles conse—
tructivos del dispositivo 22. 2l esiribo 23 estd cousii-
tuido por hierros perfilados ensamblados. A lo largo:
de las superiicies invernas de sus dos brazos opuestos
23a y 23b, el estribo 23 vé equipado Ge placas 24
méviles parslelamente al brazo ceatral del estribo,
en sentidos opuestos. Las placas 24 estén acondicionadas
de modo gue puedan sdapitarse a ulla cargsa gue no cea
perfectamenie rectangular, asl como a las diferencias
de dimensiones de las cargas regsulteantes de las
tolerancias zdnitidas en la fabriczcién we las cajas
individuales que coustituyen las cargas. En efecto,las
placas dispuestas o lo largo usl brazo laiveral 23a del
estribo : a seber, las placas 24a son dos y van
corticuladas individualmenie por medio de unos ejes 80a,
a uns Lroviesa 8la que se de.plaza guedando parulela
al brazo 23a correspondiente del estribo. Lsta

raviesa se desliza por un extremo sobre una guia 82a
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solideria del bragzo 23a,mientras que el otro extremgﬁ? )
de la .reviesa es solidario de un pertil 83a provisto
de rodillos 31a que ruedan por el interior de un hierro
en U 84 gque rorma parte de lu superiicie interns del
brazo central 23c¢ del essribo. Los rodillos 3la presen-—
tan un relleno gque estd en contacto con los bordes de
los brazos ds periil 84, manteniendo wn rodillo suple~
wenterio 85a el expreszdo contacto. Asinismo, una
traviesa 81b se desplaza barelelanmernte al brazo 23b,
guiado por unor Srganos 82b, 83b, 31b, 35b, (fige 7)s
La traviesa 81lb lleva una placa Unica 24b,sujeta por
unos ejes 80b,

El movimiento de las placas se produce por
un cric o husillo 25. Este cric desplaza una palanca 26
articulada slrededor de un eje 27 que transmite su movimien~
to & lus traviesas 8la y 81lb,por medio de unas bielas 28a y
28b que hecen girsr unos ejes 29a y 29b que llevan unas
palencas 30a y 30b provistes de rodillos 86a y 86b.
El desplazamiento de la traviesa 8la que lleva las dos
placas antedichas 24a, es sccionsdo por un rodillo 86a,
montado en el extremo de una pslenca 30a (fig. 5),
actuendo este rodillo 86 sobre la traviesa 8la en un
punto  equidistanie de 1los ejes 80a de las vlacas 24a.
Por el contrario, la plzcz 24b unica, sujeta a lg
traviesa 8lb por unas varillaes 80b se desplage por medio
de unos rodillos 86b en numero de dos y dispuestos cufrente
de loc ejes 80be Cada uno de los rodillos 86a, y 86b, vé
montado en unas abrazaderas del exbremo shorquillado de
las pelencas correspondienies (fig. 8).Los movimientos

gimuiitfneos de les placas 24a y 24b opucstes son
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de ampliitudes iguales uracias‘ai necho de gue las bielas
28a y 28b que correspounden respectivamenie = estos dos
grupos de placas, Véan articuladas sobre la palanca 26

a uno y ovro lado del eje 27, & uns misma distencila

de este eje. De este modo,las placas estdn glempre en un
plano de gimevria con relecidn al pleno medio X X' el
estribo.

Cugndo =zl digpositivo 22 estd en la posicidn
22a, indicada esquematicamente en punteaao sobre
le fizg. 2, y la cargs se ha conducldo,por avance
del pleto o plataforme & la vertical de la paleta,es
deeir, =1 interior del esiribo , la sproximacidn de las
placas de spriete por la muniobra del cric 25 coloca
las diversas cajos de la carga unas conira otras (fig. 3)
y si éstas cajas son suficientemente rigidas,se puede
conseguir un velor de apriete pers el cual ¢l disposi-
tivo 22 puede constituir w: dispositivo portador.

Eeto quere decir que si se retira ia platzforma 16,la
carge permanece sn su gitio en el interior del estribo
23.

El dispositivo 22 se pusede desplazer verticel-
mente mediecnte gulado por unos rodilios 34 a lo largo
de lis columnas 33. El movimieanto wertical del disposi-
tivo 22 se produce por uaog dispositivos conocidos,
por ejemplo csblss, que 1o vén representados en los
dibujos en egte caso con Getalle, en obsequio a la
mayor clzridcd de la figura. Cada brazo lacerasl del
estribo vé equipsdo con dos pares de rodillos 34, yendo
un par fijo a la parve superior y el otro par a la

parte inferior, y estos pares de rodillos enclerrsn un



\A
.

10.

15.

20.

25.

30.

anillo 87 soliderio de la columna 33 correspondiente.
Pgra evitar un flotamieuto del cusdro 23 entre las
columnes de guila, hay previsto sobre ua lsdo del cuadro
(fig. 6) wi par de rodillos de montsje 88 que se
colocen contra la superiicie interms del gnillo ©7.

Estos rodillos estén csomeitidos al empuje de un amortigua-—

[a]

\O

dor de caucho .

Las placas de uwpriete 24a y 24b en el modo de
ejecucibu represeniado en las figuras, tlenen unos
dientes elésticosjyaue se ponen en countacto con le
cargs y la tranawmiten el esfuerzo de epriete. Estos
Gicntes podrian reemplazarse por unos Srgenos elisticos
de gran guperficie, por ejemplo,unas placas de caucho
esponjoso.

En clertos cagos puede resulibar necesaric o
conveniente, digponer unos dientes no elésticos gino
rigidos, eventualmenite de acero, pars gue penetren
superficislmente en unas cajes,por ejemplo,de maderay

De cuantobqueda expuesto resulta gue uuns veg

carseda la capa por el dispositivo 22, se puede poner de
nuevo el plato 15 haciz stréds, eveutuslmente despuds de
heber levanisdo ligeramente le capa por elevacidn del
dispositivo 22. Después se hace descender el disposi-
tivo 22 ,hasta que le cape se pone en contacto ds

la peleta o de le Gliima caps depositadas Sevdeja
despuéds 1libre la carges aflojendo o soltzndo unas places
24 y después se puede hacer subir de nuevo el disposi-
tivo 22 a la posicidn 22a de recepcidn de la carga,

Lste operscibn se v& renovando hasta que se carga le

peleta o plataforma por completo, dependiendo el numero
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de capas de le olturs de las cajes, de 1o CETYE SGMiSie
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ble por la plétaform& ¥y eventualumente de la diferencia
de eltura entre la superficie superior de la platazforma.y
la superficie inferior del plato « Lua pazleta cargada
ge evacla despuds por ¢l dispositivo uransportador 20.
Con le méquina cue queds descrita,se puede
efectuar igualmente ls descarga de paletas que lleven
unas capas horizountales (e objetos paralelepipédicos.
Une vez cargada le plataforme o paleta se conduce & la
posicidn 19, la capa superior .se carge por el dispositivo
22 segin un procedimieito que puede resunirse brevemente
como sigue: dGescengo del disgpositivo 22, de modo gue
encuadre la cepa superior, espriete de las placas 24,
ligera subics de lo carga, avence del plsso 16 de 10do
que se le conduzca bajo ls cerga,aflojado de las placas
eventualumente despude do un ligero movimiento descendente
del diepositivo 22 de modo que se cologue la carga
gobre el plsto, retroceso del plato, puests en funcio-
nemniento de un dispositivo de empuje similar al disposi-
tivo 14 y conduceidn de lus cejss de dos en dos sobre un
transporvador de evacuucidn (no representado) similsr
al transportador 2, pero dispuesto al otro lsdo del
plato con relscidn al wransporiador 2.
S¢ sobrentiende que se podris, en lugar de
utilizer un plato mévil horizonteluerte combinsdo con
un elevador mbévil en gentido verticel solameunte, utilizar
le combinacién de un plato fijo de unidn de la cargs ¥
de un dispositivo 22 mévil, no tan solo verticolmeutse
sino tambien leteralmente de modo que pueda coger ls car.a

sobre el plato fijo.
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Se vén & describir ahora ciertos dispositivos

auxiliares we la mdquine representeda en ls fig, 2, En
priner luger, el desplazawmiento del plato 16 se produce
bor un cric o gato 55 dispuesto sobre este plato y en
el que el védstago del pistdn 56 vd waido ol referido
plato (fig. 9).

Le fig. 9 represenis en detelle el digposivivo
cajas que llegan por el trensportaaor 2. L palenca 15
que lleva el rodille 14 v4 srticulsde clrededor de un
eje 57 que tieme en sus exiremos unos rodillos 58
que pueden desplazarse en el interior de unos hierros
en U 58. Un estribo une el eje 57 sl cuerpo de un
cris 60 gque sccions el svence del eje 57. El extremo del
pistdén 59 del husillo vé unido =l bastidor. Sobre el
hugille 60 v4 sujeto un husillo o criec secundario 61
gue acciong la oscilucidn de 1la pelence 15 alrededor
del eje 57. Para que esto tensc lugar, la varilla o
véstago del husillo 61 v4 srticuleds en 62 al extremno
acouado de la palsnca 15. En ls fig.9 se vén las
diversas posicilones del dispositivo de paso, correspon—
dientes a las diversas fases e dicho raso. A partir
de le posicidu 15, en trazo lleno, correspondiente al
final de lz operacidu preceuente, la nmaBiobre del
cric o ausillo 61 hace osciler la palanca 15 para
conducirla a ls posicidu 15a levantada. Lespués,
la maniobra del cric 60 desplaza el counjunto de los
crics 60 y 61 y de ls palanca 15 para poner estg
pelanca en le posicidn 15b. Un desplazaniento hacia

lz dcreche del védstago 61 hace oscilsr ls pelanca
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pars ponerla en la posicidn 15c¢ en le que los rodillos
se nallen detréds ue la carge ¢ desplazar conegtituida por
uncs cajas 2a. Acclonando después el desplazaniento

del cuerpo de husillo 60 hacia la izquierda, se ponen
las cajas 2a en posicidn 2c¢c sobre lz parte derecha del
plato 16. ZIZn el ejemplo represeuniado sou suflclentes
tres opersciones de la clase descrita,pars formar una’
cape d4e CaYrgg.

Las figuras 10 y 11 repfesentan otro modo de eje—
cucidn del dispositivo que garentiza el paso de las cejas
del transportauor al pleto o viceverso. En este modo de eje~
cucibn,dos vigas transversales 130 vén dispuestas en pértico
por encime de lz zomm 2a y de la zone 3, transversalnente a
le direceidn de desplazamiewnto del pleto lb,a cade lado de
esta zona. Por encime de ellas, estas vigas soportan un |
drbol traﬁsversal 131 por unos sopories 132. El drbol 131
tiene en cada uno de susg eXTLelOsS un piidn 134 que engrana
con otro pifibn 135 cuyo eje 1306 v& soporiado por dos S0por-
tes 137 fijos & la parte inferior de las vigas 130. El eje
136 lleva una rueda Ge cadena 133 en uno de sus exirenos.
Los figurag 10 y 11 vepresentan en e¢fecto,cada una,una
mitad diferente del dispositivo.

Una rueds de cadena 13ls accione el érbol 131
a pertir de un motor elécirico que no vé representado.

En el extremo ael pértico transversal y en el mismo
plano que cada rueds 133 (& lz derechs de la fiz.10) hay
prevista unsg rueda de caaens 138 idéntica & lz rueda 133
y unida a ella por medlo ce uia cauena 129. lLias cadenas
139 +tienen cada una sobre uno de sus eslsbones, un
extreno de un eje trasusversal 140,sobre el gque va

articulada une pelence gue presenta dos brazos l4la y
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141b perpendiculares uno a otro. lLos extremos ce los
brazos 141b vén unidos por un rodille 142, mientres
que cada uno -de los extremos de los brazos l4la lleva
un rodillo lateral 143 que puede deslizearse en el
interior de un hierro en U l4i4. Los brazos l4la van
unidos por uns traviesa 145. El hierro en U 144 vé
articulado en 146 por un extremo al péritico transversal,
mientrss que su otro exireno v4 ariiculado zl véastago
de un cric 148 suspendico a un slemento superior del
pdrtico vransversal. El husilio 148 permite el despla-—
zemiento del hierro en U 143 entre dog posiciones
extremas,la una inclinada representiades en trazo lleno
sobre l& fig. 10 y la otre horizoniel represeniada en
trazos punteados.

El movimiento de paso de las cajas del
transportador 2 sobre el pleto 16 se efeétﬁa de
derechs a izquierda sobre la figura 10. Una linea de
cajas 150 comsitituidsa por dos cajas alineadas es
arrastrade por el rodillo 142 hasta la posicidn 151
gobre el plato. IHstande la palanca 141 en la posicidn
represeniada en la figure y girando lz cedena en
el sentido de las agujas del reloj, el movimiento se
efectia de izquierda & derecha en la figure, gulaldo
los rodillos 143 la palanca , por decplezamientio en
el censl de hierro en U 144. Cuando el eje 140 alcanza
sensiblemente su posicidu exirema derecha,se acclona,por
medio del cric o husillo 148 la puesta en posicidm
horizontal del hierro en U li4d. Los rodilios 142
gse apoyan sobre les cajas 150, las elinean y las

arrastran de derechs = izquierda h:iclendolas pasar por
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unz plaquits intermedia 152. En el momento sn que las

cajas estén en posicidn 151, el eje 140,los roaillos
143 v el eje 136 ectdn seneiblemente en un mismo plano.
Un movimiento inverso del cric 148 pone entonces el
hierro 144 en la posicidn inclinada. DLebido a este
hecho, los rodillos 142 basculan hacie le derecha
alrededor del eje 140 y cesan de estar en comtaclo con
las cajas. Be levantan y despuds se retiran con el eje
136 hacia lc derecha. A cada uno de log clclog de la
clase del que gueda descrito corresponde ls alineaciln

ael par de cajas sobre el corredor 2 y su traslado al

plato en una posicids precisc. Cada lines d. cajas despla-

za la que la precedes sobre el pleto.

51 dispositivo gue queus descrito puede
cdaptarse para la descerga de las paletas: es aecir,
para descompon.r una carge rectanguler en sus hileras
consvitutivas. Pera ello, se ha previsto um dalgposiivivo
trensportador de evacuacidn similar al corredor 2

y dispuesto con relmcidn al plato 1o sobre el lado
opuesto al corredor de conGucecibn. El &ispositivo de
paso va moritzdo en su conjunto de modo que pueda despla=-
zarse trancversalmence en une medida determinada. Se
colocan entomces loo rodilios en posicidn baje, a la
derecha de las cajas 151 sobre la fig. 10 y'se hace
avanzar la cerge sucesivamente,en la cantidad
correspondicnte a la dimension transverssl de una
hilera de dos cajas. Cuendo una hilere ha l1legadoe al
corrzdor de evacuscidn,es arrasirada y se separae

de la hilera que la sigue. Asi,se puede evacuar rapida-

mente una carge da&a@rocéﬁenﬁe de ana paletae.
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Bl corredor de evacuacidbn puede presentar unos
rodillos dispuestos oblicuamente con relacidn el sentido de
conduccibn de las cajas. Este posicidn oblicua conbinada
con un sentido conveniente de rotacidn ae los rodillos,
tiene por objeto separar la hilera conducida zl corredor
de la gue la sigue.

Cuando los objetos a apilar no presentan
uniformemente superiicies planas continuas, por ejemplo,
cajas abiertas por gu parte superior, es -oonvenlente
pars eviter desniveles, que las capas estén dispuesias 1o
nés exactamenbe posible, une encima de otra. Se prevé
entonces,segun la invencidn, un dispositivo de alineacidn
por topesen el interior del restribo.

La fig. 11 representa uu dispositivo de tope,
en el sentido de Gesplazamiento del plato, para las
cajas en posicidu de carga. In esta figura, ¢l plato
en el curso de una operccidn de carga, se desplaza de
izquierda & derecha por rodemientd sobre unas plataformas
18. Se conduce asi una carszs de la posicidn 10U a la
posicidn 10lel iunterior ael dispositivo ascensor-degcensor
22 g la vertical de la platsiorma & cargar, no
representada.

Ta exactitud de la posicidn 101 por encima
de ls plataforms o paleta estd garaniizeda por el tope
que hace la cargs conira una barra de elineacién 102,
montada eldsticamente pér medio de unos blogues amortigua-—
dores 103 entre los extremos de las palancas 104 srticula-
das a un 'périico 105 que corona las paletas ¥y forma
parte del bastidor general. El tope 102 es mbévil con

las pelancas 104 y el movimicunto Ge estas palancas es



acclonado por el movimieuto del plato 16. Con dicho
objeto, una rampa 107 dispussta = cada ledo del plato 16
coopera con un rodillo 108 dispuesto én el extremo de una
palenca acodada 109 srticulada al bastidor general en 110
Se ¥ cuyo oiro extremo VA& unido por una biela 111 & una
palsnca 112 solidaria de uwneg leva 113 articulads en
114 & una traviesa lateral,ll5, del pdritico 105. Ia sccidn
de la rampa 107 sobre log rodillos 108 provoca la
oscilacidén de la palanca 104 hasta una posicidn tije,
10, teniendo la leva un elemento de perfil circular.
Esta posicidn correcponde a la alincacldn deseads de
le cerga = la vertical de ls plataforma. Para garaniizar un
bloque compacto de las cajes en el sentido dsl despla-—
zemiento del plato 16 este VA equipedo de topes retrictiles
15, 116 moutados en el exiremo de una verilla o véstago 117
que puede deslizarse en un snillo 118 articulado en 119
por debajo de la superiicie del plato 16. TLos topes 116
sobresalen de la superficie del plato & través de las
hendiduras 120 de dicho plato y pueden deslimrse cn estas
20. hendiduras en sentido parslelo a la direccidn de despla-
zagmiento del plato, siendo atraidos estos tacos en el
gentido del svance del plato por unos muelles helicoideles
121 montszdos sobre los véstagos 117. En posicidn de agrupado,
es decir, estando el plato desplasado hacis la izquierda
25, (posicidén que no vé4 represen.ada en la figuras), los
topes estén a le izquierda de le carga 100. Durentie el
desplazemiento de lzgquierda = derecha, los topes siguen el
movimiento de las cejas de la carga y se ponen en contacto
con elles cuando esta carga tropieza contra la barrs 102,

30. 0 accldeuntalmente hacis delante si un obstdculo tiende &



10.

15.

20.

25.

30.

- 18 -

impedir que la carga siga al plato. Los topes garantizan
le couwpacidad de la carga. Dursnie el movimiento de
retorno del plato, se conduce una nueva carga 100 a la
posicidu de egrupado, se hacen retrdctiles para pasar

bajo esta carga,merced a la inclinaciédn de su arista superia
116b. Cuando el plato esté completamenie oculto, el
tope 102 se separa de l&z carga gue, con anterioridad

ha estado sujeto por lss pliacas del estribo y éste

puede entonces desplazarse verticajumente pars depositar
su carga sobre la plateforma o paleta. Ll procedimiento
de descarsga de uns paleta se efectia por orden inverso.
Bl aflojacc o soliura de las placss tlene lugar anies

de ponerse el tope 10z en posicidbn activa, estanco,el
plato, sin embargo, bastanie adelanvacc para goporter

la carga.

Log accionsmientos sucesivos de leos diversos
movimienisos de los Srganos e los dispositivos que
quedan descritos, estdn garsnuizados por un conjunto de
contactores y de relevadore:d eléectricos, como ya es
bien conocico en si. Hey previstos unog disposilivos de
segurided para parar los movimientos en caso de aeveris
o de Telsz meniobra. Se inicias un movimientvo en principio
por el Tin del movimienio precedence. Bstd sujeto,
sin embsrgo, & dos imperativos, que son: la carge
a desplazar debe ser coumpleva y bien colocada y la
carga precedente debe haber sido evacuada.

Se sobrentiende gque pourén introducirse
modificaciones en los modos de ejecucidn gue gquedan

escritos, particulsruente por sustitucidn de medios

a
técnicos equivalentes sin sslirse por ello del drea
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ge la presenie invencidn. BEn parbicaler, se puede,
dursnte la Formacidu de una hilera © pisc o durante la
formzcibn de pisos sucesivos, adoptar uun orde1n de
alinescidn diferense del gue se ha indicado cowo ejemplo
en los dibujos, por ejeuwplo, disponer deteruinades

cajas ¢n eniido longitudinai y ovras en weutido
transversal.

i) 0 £y A

Deserita suficienteuwente la naturaleza Gel
invento,zsi como ila manera de reallzarlo en la practicea,
debe hacerse coustar que las disposiciones auteriormente
indicadas son suscepbibles de modificaciones de detalle,
en cuanto no alterew su principio fundamental. Tembien
se hace constar que el ilnvento corresponde a una solici-
tud de patente preseiiada en Francia con fechs 13 de
marzo de 1957 n% 733.924, acogiéndaose, por lo tento, a los
beneficios que conceden los Convenios Iutvernacionales
en vigor y siendo lo que constituye la esencla del
reterico inveuto y por 1o que se sollcita patentie
de Invencidi,por 20 aiios en Espafia: tt Perfeccilonvuientos
en los dispositives de carga y descarga con paletas de
manutencidn®; caracterizéndose por lo siguientes

19.- Perfeccionamientos en los dispositivos
de carza y Gescarga con paletas de uanutencidn, carac-
terizAndose porgue couwprende uno o varios pgsos O
corredores de conduccidn dglas cajas lateralmente a
un plato horizontal, unos Organos parsa reunir un ndmero
dado de cajas en posicidn unides al exireno del paso .
de conduccidn, unos Srganos para alinesr y hacer pasar sobre

el plato los hileras de cajas asi formadas en el exXtremo
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del corredor de conduccidn,uno 6rg¢ﬁos§p§r ‘sarantizar
la poesicidn de la cups asi formada sobre el referido
plato, unos disposgitivos para desplazar el referido plato
de modo que Se vaya conduciendo la capz de carga &a
1a vertical de la plateforna , Wnos dispomitivos pare
apretar la capa rechangular é lo lsrgo de dos lados
opuestos, siendo los esfuerzos de spriete paralelos a los
otros luaom, UROS dispositivos parsa desplazar vertical-
menie la caepa asi preparada.

22, Perfeccionamientos,segul reivindicacidn
18, czracteriafidose porque el corredor de traugporte
de las cajas incividuales es un corredor coa rodillos en
el exvremo del cual hay prevists una zona que esté
limitsda por um tope ¥ Qrecedida de un rodillo acelera-
dor, cuyc movimiento se interrumpe auwtométicameinte cuzando
1a zona exLrema lleva un ntmero dedo de cajas.

" 39,- Perfeccionamientos,segunl reivindicacidn 18,
carscteriféndose por el hecho de que el plato horizontal
es mbévil bajo el acclonamiento de un ecric 0 dispositivo
anélogo.

49, - Perfeccionamientcos,segull reivindicacidn
18, caracterizéndose por el hecho de gque el paso de
une hilera de objetos de ia zone de conduccidn sobre el
plé%o esltd garsntizado por un desplazanmiento Lrensversal

de un rodillo en coiiaclto con los diversos elemenios

‘de la hilerae.

52, ~ Perfeccionamientos, segui 1o especificado
en la reivindicucidn 48, caracterisindose por el hecho

de que el rodillo e desplazemiento lateral vé

~dispuesio entire los ex.remos de dos palancas golidurias
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de un eje comun que pueden desplazarse transversalmente
por rodamiento sobre Gos carriles paralelos, por la
accibdn de un husillo.
62.~ Perfeccionauientos,segun reivindicacidn
Se 58, caracterizéndose porque las palancas que llevan
el rodillo pueden oscilar bajo el accilonamiento de un
cric solidario del husillo gue acciona el desplazauiento
lateral.
Tee~- Perfeccionanientos, segun reivindicacidn 1%,
10. caracterizéndose porque & 1a vertical de la paleta en
posicién de carga o de descarga hay previsto un
estribo rectangular que puede desplazarse verticalmenie,
esvribo gue vé provisto en sus dos lados opuestos de
placas Ge apriete que permiten hacer soliderios la capa
15. v el restribo.
ge,~ Perfeccionamientos,segun reivindicacibn T#,
caractarizéndose porque las placas de gpriete son méviles
en sentidos opuestos coll amplitudes iguales bajo el
accionamiento del mismo crice.
20, 92, - Perfeccionanientos,segin reivindicaeidn
78, caracterizéndose porque las placas de apriete
son adaptables.
108.~ Perfeccionanientos,segun reivindicacidn
48, caracterizéndose porgue el rodillo ae desplazaniento
25, sransversal v4 dispuesto entre los extremos de dos
palancas acodadas a éangulo recto, solidarias de un
gje comin que une dos eslabones de dos cadenas sin fin
idénticas desplazéndose en sincronismo,yendo los
extremos de los otros brazos de las pelancas guiados

30. por uhos rodillos en el interior de hierros en U
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que pueden oscilar alrededor de uno de sus extremos
bajo el accionamiento de husillos.

112,- Perfeccionamientos,segun reivindicacién
78, caracterizéndose porque el movimiento de avance
del plato acciona le llegede & una posicidén deda en el
interior del estribo, de una barra de tope iransversal
el movimiento del plato.

l22.~ Perfeccionamientos,segun reivindicacidn
1s, caracterizdndose por el hecho Ge gque unos topes
unidos al plato mévil obligan, llegado ¢l caso, a la
cargae, &8 seguir el movimiento del plato y colocan esta
capa conira la barra de tope, pudiendo estoe tacos
ser retréciiles durante el movimiento de retorno y
desplazarse con relacidn al plato, en el sentido del
retroceso de dicho plato contre la accién de los
muelles.

138.~ Perfeccionamientos en los dispositivos
de carga y descarga con paletas de manutencidn; tal
¥y como gueda substancialmente descrito ea la presente
memoria, e ilustrado en los edjuntos dibujos.

Estea meamorla consta de vFintidos hojas,

7% e e8

LONT & CIE,
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