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!iojn LUT N 1

- La presente invencién, debida a la colaboracifn de
J-L PICHON, D, LOUSTEAU, J-P VOLAT de la Sociétd BERTIN
Cie, se refiere a un procedimiento y & una instalacién de
puesta en orden de conjuntos de objetos en pilas o en hiig

. I
ras, mis especialmente de objetos delgados, que pueden ser

cién unitaria,

Estos objetos son, por ejemplo, cartas (sobres'pgéta
les u -otros) cheques, estados y documentos anélogos, e&c.,

Los dispositivos de distribucién que permiten tomar
uno a uno, y en el orden en que se presentan, ‘los obaeﬁes’-
de una pila o de una hilera, para enviarlos, por egemplp,
& una instalacién de tratamiento, tienen generalmentg"gg
fﬁncionamiénto'satisfactorio,'a condicién de que la Rgd%cié
de los objetos en el momento del desapilamiento sea qé%ér-
minado de modo muy preciso. En especial, es esencial, q;é

1os bordes delanteros de los objetos se encuentren, todos

ellos, rigurossamente alineados, Por consiguiente, es nece-

1

sario realizar una compresidn o "igualacidén® de los objeto
al menos contra un plano vertical, y de preferencia inclu-
so, simultdneamente, contra un plsno vertical, por una par

te, y horizontal, por otra parte.

estos resultados a partir de pilas o de hileras de objetos,
dispuestos sin precaucibén especial. Segin 1a_invenci6n, se
insertan los conjuntos de objetos entre Srganos empujadores

aceionados en desplazamiento, se provoca la sepearacién unos

mente la misma velocidad de conjunto de avance, mientras

que, ‘simulténesmente, se¢ arrastran-los objetos de un con-

enviados, a continuacidn, hacia un dispositivo de'distribg

de otros de los Srganos empujadores, conservando simulténed:

n

La presente invencidén permite obtener autométicamentd -
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Jiojn anm, 2

—junto hacia una pared, que forma tope, = fin de obtener la
compresifén y alineacién de los objetos por uno de sus bor-
des (operacién denominada de igualade), se estrechan los ¢
tados drgancs empujadores antes de 1z llegada de los obje-
tos a1 dispositivo de distribucibn. ics Srganos empujado-
res pueden ser arrastrados a partir dc una cadena, obtenié;
dose el estrechamiento y la separacibu, respectivémente Po]
plegamiento y desplegamiento de 1os eslabones de 1a5éqéb-
na, Por ejemplo, la cadena est4 apretada entre dés lefas,
que cooberan con los rodilloé de la cadena, estando las le
vas en posicién préxima en la zona de igualacibn y en.apsg
¢ién espaciada fuera de la citada zona, i
La invencibn puede utilizarse principalmente gp' 0s

ey

dispositivos de clasificacibén automitica del correo~ppsma1

‘ee

- La invencién quederé mejor comprendida medisnte Yas

siguientes explicaciones y las figuras adjuntas, enfre.las

e

que: .

- la figura 1 es una vista esquemitica de conjunto
de una instalacidn segln la invencién;

- la figura 2 es una vista esquemdtica que muestra
la cadena sin fin asociadas a los dedos empujadores;

- la figura 3 es una vista de detalle de los eslabo-

nes de la cadena; ' o

escala, tomada segin la lfinea. IIT-IIT de la figura 1;
= la figura 5 es una vista de detalle de un Srgano

empujador;

| - la figura 6 es una vista esquemftica del sistema

-de guiado de los Srganos empujadores;

- la figura 7 es una vista esquemdtica de una verian

Lo

- la figura 4 es una vista en corte en alzado, a graq_

[ 2
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—te de realizacidn dé ciertos elementos constitutivos de la
instalacibn segin la figura 1; .

- la figura 8 es una vista en ccrte, en alzado, tomg
da segin la linea ITI-III de la figura 7;
5 - la figura © es una vista en corte, en alzado, toma
da segin la lfnea II-II de la figura 7; A

~ la figura 10 es una vista del exterior, de un rodi
1lo helicoidal; ' _ IR

s o,

= la figura 11 es un diagrama de la evolucidn d¢ la
10 distancia entre el borde inferior de un objeto, y la super
ficie horizontal sobre la que descansa, y ello en funcién

del tiempo. : L : . .

¢sa’

Con una finalidad de simplificacibn, los mismos ele=-

.
a0k,

mentos llevan las mismas referencias en todas las figuras.
. > .

15 .El procedimiento de acuerdo -con la invencién,‘dﬁé,cqg

.
¢, ®

duce a la obtencidén de una alineacién y de una igua;gqéﬁn
correctos de los objetos, consiste esencialmente en:z:':

- insertar los conjuntos de objetos entre Srganos en
pujadores accionados en desplazamiento;
20 . é_prévocar la separacifn, unos de otros, de los érga
nos empujadores, conservando simulténeamente la misma velp
cidad de conjunto de avance mientras que, simulténeamente,
‘Be arrastra a los objetos de un conjunto hacia una pared ..
que forma tope, & fin de obtener la alineacifn de los obje
25 tos por uno de sus bordes; '

" = estrechar los citados Srganos empujadores antes de|

la llegada de los objetos en el dispositivo de distribucih.

Un ejemplo de realizacidén de una instalacibén de acuelr

do con la invenciédn se describe a continuacidne.

30 -~ En la figura 1, puede observarse un dispositivo 1 de

21069
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—distribucién unitaria de cartas 3 (u otros objetos delga-

se efectlia, en el ejemplo de realizacién descrito, sobre

Iioja ntim, - l}.

dos), que toma las cartas una por una, y las envfa en un
trangportador de correa 2. El dispositivo 1 de distribucién
coopera con una instalacidn 4 de alimentacidn de cartas de

acuerdo con la invencidn. El conjunto de las operaciones

una superficie horizontal 5, soportada por una estructura
fija visible en una de las figuras ppsteriormente de?bgir

>

tas, S e

Ei dispositivo 1 de distribucibén de las cartas puede|
por ejemplo, ser del tipo neumético, que comprende un, tdn-
bor extractor rotativo 6, de eje perpendicular a la sﬁp;r-
ficie 5, y cuya pared perforada es puesta en depresiSﬁ;,a

“hees

partir de una cémara fija 7, enlazada a una fuente de Flui

LS

do en depresién (no representada). Aguas arriba del Lambox

6 est4d dispuesta una pared 8 que forma tope para las,car-

tas, y que presenta una zona perforadsa 8a, puesta en.égéng
sidn a partir de yn recinto 9, a £in de asegurar la reten-
cifn de la carta que sigue 8 la que se halla en curso de ex
traceibn, .

Una instalacién 4 de alimentacién en cartas de acuer
do con la invencién, estd asociada a este dispositivo. de
distribucién 1. Lleva una pluralidad de drganos empujadores
o dedos 11: que avanzan en direccidn del tambor 6 y de la
pared 8. Pueden depositarse paquetes de cartas entre bada
dedo, en una zona denominada de carga C, POr un manejo hu=
meno (o automitico) sin precauciones especiales, descansan
do las cartas por su canto sobre la sﬁperficie 5. Frente él
borde delantero de las cartas, se halla dispuesta una pared

12, gensiblemente perpendicular a la superficie 5, y para-
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‘| son arrastradas a fin de desapretarse en el curso de la opg

Hojn m‘im.5

—lela a la direccidn de desplazamiento de los dedos 11, for
mando tope de alineacién para el citado'borde'deléntero.
De preferencia, esta pared 12 presenta una superficie sen-
siblemente lisa.

Por otra parte, bajo la superficie 5, en una zona T
denominada zona de igualacibn, situada aguas abajo de 1a z¢
na de carga C, y aguas arriba de la zona de extracciéa D,
estd dispuesto un Juego de prlmeros rodillos rotat:tqgﬂl},
de ejes sensiblemente paralelos a la d1reccx6n de d;sézaza .
miento de los dedos 11, Estos rodillos que llegan a aflorar
sensiblemente al nivel de la superficie 5 por ventanas au,
habilitadas en &sta, son arrastrados en rotacién (por me-ﬂ

Cb.

dios no representados), a fin de rechazar las cartas h§c1a
la pared 12, De este modo, cualquiera que sea la poéiggénﬁ
inicial de las cartas, llegan a tope por su borde dé&éﬁ%erq
sobre la pared vertical 12 (denominada también "orx%lérae |
igualacién") y se encuentran, por consiguiente, corréctame;_
te alineadas. ; ‘

Como es natural, la posicidn de la pared 12 respecto
al tambor extractor 6, se escoge de tal modo que permite u
na extraccidn adecuada de las cartas per el citado tambor.
Para asegurar del mejor modo esta operacién de "igualacién',
¥y de acuerdo con el procedimiento segﬁnila invencién, convie
ne que las cartas se hallen relativamente espaciédas unas ge
otras en la zona T de igﬁalaci6n, mientras que en el curso
de las operaciones de carga (zona C) y de extraccibén (zona
D), es preferible, por el contrario, que se hallen relatiy@}~
mente comprimidas unas contra las otras. Como va a describir

se a continuacién, y de acuerdo con la invencién, las cartas
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Tracibn de igualacién (alineacién), y estrecharse nuevamen-

‘| tran entonces relativamente cerca unos de otros. Por consid

'zo 16, provisto de un rodillo 17; este brazo 16 estd arti-

Haejn nam b

te a continuacidn justo antes de la exiraccibm, Los dedos
11 son accionados, segin un trayecto ciclico, a partir de
un brgano de tracclén que es, por ejemplo, una cadena sin
fin 19, que gira en el interior de un ¢4rter.

Ia figura 2 es una vista esquemética; que mpestra con
mayor claridad esta cadena sin f£in 19. Esta es arrastrada
gracias a pifiones 21; de ejes "sensiblemente verﬁicai@ggiEn
el trayecto de ida, se desplaza entre dos levas 32 3'53,
cooperando con los rodillos 38 de la cadena,

La figura 3 representa un detalle agrandado de-dééha »
cadena 19, Estd constituida por eslabones formados pqg‘ro-
dillos %8 y resortes 31, que'tienden a plegar los eslabones
unos hacia otros. En la gona de carga (C), las levas w2 Y
3% estén bastantes separadas para permitir que 1la cadeng 56

pliegue sensiblemente en acordeén. Los dedos 11 se encugn=

guiente, se produce un estrechamiento de las cartas. En la
zona de igualacién (T), donde debe efectuzrse la opefacién
de alineacidn, las levas 32 ¥ 33 se hallan préximas, lo qus
provoca el desplazamiento de la cadena, la separacidn de
los dedos y, por consiguiénte,'el desapretamiento de las
cartas.’En'la'zona de desapilamiénto, denominada también dée
extraceidn (D), las levas 32, 33,recuperan sensiblemente sy .
espaciamiento inicial, lo que provoca el estrechamiento de
los dedos, . ' ‘

Como muestran las figuras 4 y 5, cada dedo 11, gque es

t& curvado en forma de V invertida, es solidario de un bra-

culado en una brida 18, que puede desplgzarse entre la su~-
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"de la figura 1. Esta modificacibn se sitda, esencialmente,

1O nam. (

perficie 5 y el cérter 20, guiada por rodillos 23. Esta bthj._
da est4 provista de un pivote 22, que penetra en el cérter
20, en el interior de un remache de articulacidn de la ca-b

dena 19, entre los eslabones, Los dsdos 11, espaciados con

ve

regularidad sobre la cadena 19, sepzsrados por un nlmero pa
de eslgbones (dos, en el ejemplo representédo) son por con
siguiente, solidarios del .desplazam:‘s.e::rbo de la cadena, En
el trayecto de ida, es decir, en direccién del dispgdifivo
de desapilamiento 1, los dedos se encuentran en posie@én
vertical elevada, atravesando la superficie 5, gracias a
una hendidura 24, Son mantenidos entonces en posicién,é?r
una guia 25, en forma de cubeta solidaria del cérter,20, ¥y
gue coopera con los rodillos 17 de los brazos 16.‘E9‘é§ tn“
yecto de wvuelta, se encuentran en ‘r-posici6n doblada baje- la

superficie 5, guiados por el borde 26 del cérter 20-,, : '

Como muestra la figura 6, sigtemas de levas 289 9{-:29,
que cooperan con los rodillos 17, .permiten, ;-especti\;éfr;en-
te, elevar los dedos al comienzo de la zona de cerga, y .
ocultarlos cerca del dispositivo de desapilamiento.

i}na instalacién tal como 1la descrita anteriormente,
garantiza una igualacién de los objetos contra un plano-vexr
tical, a saber, la pared 'lque forma tope 12. Una variante de
realizacibén de una instalacién de acuerdo con la invenci6n1
se describe a continuacibén. Permite obtener, simulténeamen
te, la igualacién de los objetos contra la superficie hori
gontal 5 y la pared vertical 12. ' |

La figura 7 representa los elementos modificados de

una instalacibn, tal como la que ha sido descrita por medig
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—al nivel de la zona T de igualacidn,

Bajo la superficie 5, frente a una ventana 1{, habi~
litada en esta superficie, estén dispuestos una pluralidad
de rodillos rotativos, de ejes sensiblcomente paralelos a
la direccién de desplazamiento de los dedos 11. Estos rodi
llos, que llegan a aflorar sensiblemsnte al nivel de la su
perficie 5, son accionados en Totacidn todos juntés, a par
tir de poleas 15, a fin de rechazar las cartas hacia:q‘lé:p_g
red de igualaciém 12. Un juego de primeros rodilios rétatg

vos 13 de seccibén circuler, tiene como funcién esencial cog

primir las cartas, alineédndolas contra la pared 12, wes fon

ana.

ma tope de alineacibn (u orilla de igualacién). '
Un segundo juego de segundos rodillos rotativos 130

tiene como funcidn esencial comprimir, alineéndola3¢;¥as
c.aﬂ

cartas contra la superficie horizontal 5, -

o

e

De preferencia, los primeros'rodillos rotativq§.i§ s%
dividen en dos grupos, unos, 132 (a), situados cerca'ié’la
pared 12, tienen una superficie de gran cceficiente de ro=
zamiento, mientras que los rodillos 132 (b), alejados de 1la
citadalpared 12, tienen un pequeifio coeficiente de rozamien
to, siendo su funcidn esencial soportar las cartas con un
pequefio efecto de arrastfg sobre &stas. En efecto, es pre=-
ferible arrastrarlas cartas porila parte delantera (rodim.
llos 132 (a) ), pars disminuir los riesgos de plegamiento
de las cartas en el curso de esta operacidén. En el ejemplo
descfito,‘lds dos primeros rodillos 132 (a) son de caucho
Tugoso, mientras que los otros tres rodillos 132 (b) son de
metal 1iso.

Como muestra la figura 8, en combinacidén con la serie

de primeros rodillos 13, coopera, al menos, un rodillo rotg
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| teristicas que acaban de ser descritas: a saber, una d;té—

—¢ivo auxiliar 16,'de eje sensiblemente paralelo a la direg

¢ibén de desplazamiento de las cartas, vy dispuesto en una
ventana 17, habilitada en la pared 1z,

Este rodillo 16 de eje 18 descentrado, presenta, en
seceibn recta, un perfil anidlogo al dz los rodillos 130,
cuya descripcibén se proporcionard posteriormente. En rota-
cibn este rodillo 16 rechaza progresicamente las 6artas de
la pared 12, hasta una posicidn de alejamiento méxima, y
las suelta bruscamente a fin de permitzr, bajo el efecbo~d¢
los rodillos 132 (a), la vuelta de las cartas y el choque
‘de &stas contra la pared 12.

Dicha combinacibén de rodillos 132 (a) y 132 (b),’@ué
cooperan, por lo demds, eventualmente con un rodilio 1eu{-
puede preverse en la zona de igualacidn T de una insfa&avi
cifn tal como la descrita en la figura l. Los rodillo.s'n.l.‘i::'»
en este caso en vez de ser idénticos, presentan las cdrac}
rencia de coeficiente de rozamiento entre los rod:llos,.;g
gln que se encuentren préximos o alejados de la pared verti
cal 12-

In el ejemplo representado, el rodillo 16 presenta lg
misma configuracidn de uno a otro extremo. En ciertos casog,
puede preverge darle una éonfigﬁracién helicoidal anfloga,.
2 la de los rodillos 130 que se describe a continuacién.

Como muestran las figuras 9 y 10, loslrodillos 130
tienen un eje descentradoe 131, lo que les permite periddicg
mente rechazar las cartas hacia arriba y dejarlas caer con-
tra la superficie 5. , .

A titulo de ejemplo, este perfil presenta una parte

rectilfnea 130 (c¢), asociasda a una parte en espiral, compueis
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Hojn nam. lo

-ta por un arco de circulo 150 (a)cen%rado sobre el eje del
rodillo, y por un arco de circulo 130 (f) descentrado.,

Es preferible que las cartas llevadas por un rodilloy

minuir el ruido de la instalacién. & este efecto, los rodi
1los 130 presentan una configuracién helicoidal, Este rodi
1lo 130 tiene, en seccién recta, un perfil evolutivo que

gira a medida que la persona se desplaza de un extremo a

rodillos 130-estén en fase, (figura 9), es decir, sus péxe
files estén en posiciones angulares idénticas & una distég
cia dada de uno de sus extremos. - ';QE

'~ Se observaré en 1a‘figura 10, que cada rodillo 1505~
presenta en su extremo aguas arriba un bisel 30, que enlaw
za éxaotahente.con la superficie‘5, sea cualquiera la h@é&

. .

cién angular del rodillo. ' e s

-~ Le figura 11 muestra el ciclo seguido por los obqe=:
tos al pivel de los rodillos 130. Representa esquemétic;;
nente la evblucién de la distancia entre el borde inferior
de una carta, y la superficie 5, en funcibn del tiempo, du
rante las fages A, B y C de rotacibn de. un rodillo 130, Si
el rodille 130, tomado como ejemplo, Se encuentra en la po
sicién A (fase A), solo la gravedad actfia sobre el objeto.
Y como este rodillo gira en el sentido indicado por la fle

cha (f), levanta el objebo (fase B), hasta una altura méxi

vocapdo asi un chogue cuando alcanza la superficie horizon
tal 5 en el punto C. _
En rotacién, por lo tanto, los rodillos 130 provocan

la subida y la nueva caifda de las.cartas, sucesivamente de

no se eleven ni caigan todas al mismo tiempo, a fin de dis|

otro del rodillo. Por el contrario, es preferible que :1§-s:‘

ma, y a continuacién lo deja caer (zona C) bruscamente, pre

e,
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—uno & otro extremo de los rodilles, originando en cierto mo

. da.

liajr nam. ]

{
0
do una ondulacién de las cartas. Dicha disposicidn provoca
esfuerzos de cizallamiento entre las éartas, susceptibles
de facilitar los deslizamientos entre éstas y, por cdnsi-
guieﬁte, la compresidn de todas las cartas contra la super

ficie 5, en el curso del choque consecutivo a la nueva cag

Las instalaciones de alimentacién de ébjetos segﬁp %f
invencibn asi descritas, permite épiibar el procedimien&kfj-
seghn la invencién. Asegura, por una parbe, la separacién”
y el aceréamiento de los dedos entre los que son mentenidog
los objetos, gracias a los medios. que garantizan el deéﬁ&é(
gamiento y elyplegamiento de los eslabones de la cadéna'ée'
transferencia. Se obtiene automéficamente, de este modey-lé
variacidn deseada de espaciamiento de lbvs dedos 11, qnégﬁé
vorece la operscién de igualacién, sin hacer variar laﬁvggg
cidad de conjunto de avance de é&stos, 1o que es esencigxz;
Se observa, por lé demés, que este resultado se obtiene me=
diante un solo 8rgano de arrastre, la cadena 19, que presen
ta una gran sencillez y una buena fiabilidad.
Por una parte, los rodillos 13 cooperan eventualmente|
éon los rodillos auxiliares 16, que aseguran la igualacibn
contra el tﬁpe vertical 12, por otra parfe, la combinacién
de los rodillos 13, 130, y eventualmente 16, permiten obte
ner, simulténeamente, la igualacién en‘un plano horizontal
y un plano vertical.
~ Les aplicaciones en las que entia un procedimiento y
una instalacibén de alimentacién en objetos delgados segln
la invencién son numerosas, Pueden citarse, principalmente,

los dispositivos de manibulaci6h de objetos delgados y més,| -
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~especialmente, los que afectan a la 'clasificac_ién postal,
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_ . REIVINDICACIONES

Hejn nitmo. 15

Los puntos que como caractepistica de novedad se pre
sentan para que éeﬁn objeto de esta solicitud de Modelo de
Utilidad en Espafia, por VEINTE afios, son los que se recoéem
en las reivindicaciones siguientes:

‘12, Instalacidn para poner en orden conjuntos de éh
jetos en pilas o en hileras, que deben ser distribnidoq.dg
uno.en uno por un dispositivo de distribuéién, caracteffég

v oo

do porque lleva: : ' . y
- érganos empujadores de objetos solidarios de un ég
gano comfn de traccidn limeal, a lo largo del cual estér<:
distribuidos, y que asegura su desplazamiento en, él méﬁbs,
ties zonas'sucesivas, denominadas de"carga", de "igualaeidn
y de'”desapilamiento"; A ..,;
.= medios que actuan sobre los quetés para reché%aé}
los hacia una pared vertical que forma tope de aiineaéiﬁh,
estando dispuestos los citados medios al nivel de la zona

de igualacidn;

- medios que provocan un estrechamiento de los érga=-

nos empujadores fuera de la citada zona de igualacién, y mg

dios para provocar el desapretamiento de los citados érga-
nos en la citada zona de igualacibn,

22,~ Instalacidén seglin la reivindicaciém 12, caractg
rizada porqué.el brgano de traecidn es una cgdena conétitui
da por eélabones, formados por rodillos y resortes que tied
den a plegar los eslabones unos hacia los otros, cooperan-
do con un. juego de levas que fuerzan a los citados eslaboe
nes a desplegarse en la citada zona de igualacibn, y a ple

garse fuera de ésta, provocando asi los citados desapreta-

1t

L
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—-miento y estrechamiento.

. " . . "
22 y 32, ceracterizada porque la cadena es sin fin, pediiies

"to de los citados érgancs empujadores y una seccién circu

' te de rozamiento, presentando el otro, més alejado de la

Viojn miim., 14

38,~ Instalacibn seglin la reivindicacidn 22, caracte]
rizada porque un Srgano empujador esté: constituido por un
dedo articulado en una brida solidaria de la cadena, estanl
do provisto este dedo de un rodillo, que puede cooperar con
levas susceptibles dé elevarlos al comienzo de la zona de
carga y de ocultarlos cerca de la zona de desapilamiento.
' 4a,- Instalacién segln una de las reivindicacibn?s
tiendo -a los Srganos empujadores‘efectuar un trayecto dfél%
CO. A

52, Instalacidn segﬁn una cualquiera de las ref@iq;
dicaciones 12 a 48, caracterizada porgue los mediés'paréy
rechazar los objetos hacia la pared que forma tope de.alj-|
neacibn, estén constituidos por un juego de primeros igﬁ}-
llos rotativos arrastrados en rotacibn, y contra los qugg
pasan los objetos, ‘ o

6a.- Instalacidén segln la reivindicacién 52, car;étg
rizada porque los primeros rodillos rotativos tienen sus

ejes sensiblemente paralelos-a la direccién de desplazamiep

lar.
72.~ Instalacién segfin la reivindicacién 62, caractg

rizada porque los citados primeros rodillos rotativos se
dividen en dos grupos, presentando uno de ellos, més cer-

cano a la citada pared, una superficie de fuerte coeficie

citada pered, una superficie de pequeiic coeficiente de rg

zamiento,

. '82.~ Instalacién segln las reivindicaciones 52, 62
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Yy 72, caracterizada porque comprende, aderfs, un rodillo re

'| ¥ cooperando con el citado segundo Jjuego de segundos rodi=-

‘| dejarlos caer contra la superficie horizontal que los so-

Hioys niun. i

tativo auxiliar, gque tiene un eje sensiblemente paralele a
la direccién de desplaéamiento de_lés cartas, dispuesto en
una ventana habilitada en la citada pared, y que tiene un
ejé descéntrado, que rechaza progresivamente los objetos:d
la citada pared, hasta una posicibén de alejamiento méximo,
y & continuacién los suelta briiscamente,

92,- Instalacién seglin una cualquiera de las reiwvine|
dicaciones 12 a 48, caracterizada porgue los medios paégggr
chazar los objetos hacia la pared que forman tope de ali%ei
cidn, estén constituidos por un primer y un segundo juggo.

ai e
®e

de primer y segundo rodillos rotativos,

..
. e a

102~ Instalacién segin la reivindicacién 92, cardc-
terizada porque los citados primeros rodillos rotativ6§:éb
distribuyen en dos grupos, presentando uno de ellos, méd:

cercano & la citada pared, una superficie de fuerte coeffim-

. o*
.

ciente de rozamiento, presentando el otro, mis alejado-de
la citada pared, una superficie de pequefio coeficiente de
rozamiento, asegurando los ¢itados primeros rodilles 1la

igualacibn de 1os,objetos contra la citada pared vertical

1llos rotativos, que tienen un eje deséentrado, susceptibleg

de rechazar peribdicamente los objetos hacia arribas; y de

porta, asegurando la igualacibén de los objetos contra la Qi
tada superficie horizontal. | _ |

112,~ Instalacifn segin la reivindicacibn 108, carag
terizada porque los 'citados segundos rodillos rotativos prg
‘sentan wna configuracién helicoidal. '

123,~ Instalacién segfin una de las reivindicaciones
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—92, 102 y 11a, caracterizada porque lleva, ademés; un ro-
dillo rotativo auxiliar, que tiene un eje sensiblemente P2
ralelo a la direccidn de desplazamiento de los objetos, di]
puesto en una ventana habilitada en ia citada pared, y que
tiene un eje descentrado, que recheaza progresivamente las
cartas de la citada pared‘ hasta una posidién de alejamien
to miximo, y las suelta bruscamente.

138.- Instalacién segln una de las reivindicaciones

82 y 128, caracterizada porque el citado rodillo rotai&y&

auxiliar presenta una configuracidn helicoidal, vee

14.- "INSTALACION PARA PONER EN ORDEN CONJUNTOS DE
OBJETOS EN PILAS O EN HILERAS QUE- DEBEN SER DISTRIBUEDOS
DE UNO EN UNO POR UN DISFOSITIVO .DE DISTRIBUCION".

-

Tal y como se ha descrito en la Memoria gque aqﬁ?die

representado en los dibujos que se acompaflan y con lps-fi-

Q”Q

nes gue se han especificado. L. -

s _»
-

Esta Memoria consta de dieciseis hojas escritas,g mi

quina por una sola cara,
' Madr3

ae

[ £+
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