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La presente invencidn se refiere a un mecanismo de
accionamiento y regulacidn de rodillos transportadores en ge-
neral, tales como 1og utilizadoeg en hornos, secaderos y en
cualguier plants transportadora.

Las pistas de rodamiento formadas vpor rodillos gi-
ratorios presentan un problema en funeibn de la longitud a
transportar y tambid éri en algunos casos de la temperatura que
consiste en nue las piezas tienden a separarse hacia los la-
dos de la nista a nedlda que son transportadas. Ello es debido
a gue, con el uso, ios rcdillos se desgasian provocando alie—
raciones en su plano de trabajo, a consecuencia de las cuales

3

las piezas transportadas se desvian hncia el exterior. - ¢
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Fare corregir tas deficiericias se ha ideado el:.
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mecanismo de zcclonamiento y regulacibn de rodillos transpor-
talores objeto de la invencidn, cuya realizacidn es senciiia
v gue aporta, ademis, una serie de ventajas en relacibn a los
mecariismos (e accionamiento conocidos hasta ahora. SRR

El mecanismo en cuestibn consta bAsicamente de-dds
brganos giratorios de ejes parslelos entre si y al del rodiilo,

uno de los cuales es moiriz v estd conectado a uno de 100 ex-

tremos del rodillo mediante una transmisibén apropiada, en tan-

Lo ogue el otro es giratoric libremente. El extremo del roaillo

descanza sobre los dos 6Pganos civitorios deccritos, cuyos e-

. v ’
jes estan montados e¢n Posicidn de nplazable en direccidn normal

a los ejes, disponiendo de medios para estabilizar cualguier

posicidn dentro de los liwites de su desplazamiento, gracias

Aoy

al cual es posible variar lu altura a la que se halla el extre-

mo del wodillo. Bl otro extremo del rodillo se kaila apoyado de
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forma semejante a dos rodamientos locos, ambos con sus ejes
espectivos dc;rjaéabLeg en sentidos paralelos a los de los
brganocs citados, y con medios para {ijar la posicidn adopta-

da.

Ventajosamente el brgano motriz estd constituido
por un engraznaje montado en el mismo eje que un pifibn accio~
nado por una cadena, Ccuyo engranaje engrana con otro coaxial
y fijo al extremo del roéillo.

Se ha previsto un tope de inmovilizacibdn del rodi-
1lo en direccidn axial, situado juﬁto z la cara externs del

nifidn soligario del. exbtremo del mismo.

Para la mejor comprensidn e cuanto gueda desérito

.

en la presente memoriz, Se scompalian unos dibujos en 1los qﬁé;
ten s6lo 2 titulo de ejemplo, se representa un caso pidetico
de realizacibn del meceanismo. B
Bn dickos dibujos la figure 1 es una vista en alza-
do lateral, parcialmente secciongdo, del mecanismo correspon—

b s T

diente sl extremo en el gque se hallan 1o

engranzjes de trams—

n

misidén del mOVLqul'o; lg figura 2 es una vigsta en planta .gw-

Perior gue muestrae los dos extremos de un rodillc apoyadps:, soO-

bre los respectivos 8rganos giratorios de ejes desplazables;
T

La figura 3 ez un detallie en seccidn Jongitudinal de los engra-
najes de transmisidn del moviuiento girstorio al rodillo; la

figura 4 es una visio esquemdtica en slzado de uno de 10S ex~

Tremog del rodillo apovado sobre dos bdrganos

(-}

giratorives, en la
Posicibn de mAxima separacidn entre éstos; la figura 5 es una
Vistag similar a la anterior, mostrando los brganos giratorios

4 - /’

de apoyo en una nosicibn de maximo acercamiento; la figura 6



es una vista esquemdticamente en alzado frontal de un rodillo
enn posicibn totalmente horizontal; y la figura 7 es una vista
similar & la anterior, mostrando el desplazamiento del rodillo
por elevacibén de uno de sus extremos y descenso del otro.

5 ‘ El mecanismo de accionamiento y regulaéién de rodi-
1llos de transporté obhjeto de la invencidn consiste en los di-
bujos en un pifidn -1- accionadd por una cadena —2~ soportada
ror perfiles -3~ de altura graduable, vinculados a un disposi-
tivo convencional gue permite variar la altura en funcibdn del

10 posiple desgaste, mediante el accionamiento de un tormnillo —4-

que liberdm: seporte -~5- desplazable en.altura.

-

Bl piiibn -1~ estd montado en un eje ~6-, y su'fija-
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:3téd asegurada jor un tornillo exterior -7-, a cuyo ejé-
—6— estd montodo un segundo pilibn -0-, gue engrana con un pifibn
15 -G 1ldo & un extremo ~10~ de un rodillo giratorio —11-: ¥ux-

i~

tapuesta al engrancje ~Y%-— hay una arendela de tope -12- vincu-
lada solidariamente al extremo -10- del rodillo -11-, respal-
dado por unz segunda arandela -12a- vinculada al pifibn =8+, .

El eje -6~ esta montado en unas aberturas alahbgadas

20 ~12— de ia bancada -13- general del conjunto tranéportaddﬁifcon
posibiiidad de desplazarse a lo larso de la misma, en direccidn
normal a la del propio c¢je, cumdo se afloja el tornillo -7-
retenido con la cooperacidn de la tuercs -Ta- atornillada a su
extremo posterior.

25 El extremo -10- del rodillo -~11- se apoya en nosicidn

tangente sobre un rodamiento loco —14- cuyo eje -15- estd monta-
do desplazable en unzs abertura -16-~ practicada en la bancada

~13-, en una direccidn naralels a la del eje =6~ del pilidn =8~



De forma semejante a dicho pifibn, el eje -15- del rodamiento
~16- puede fijarse en posiciéh mediante el tornillo ~17- con
la tuerca =-19- posterior.

El extremo -10a= opuesto al extremo -10~ del rodi-
1llo =711-~, se apoya en posicibn tangente sobre dos rodamientos
locos =20-— y =21-, cuyos ejes respectivos ~22- y ~23- estén
montados en z2bherturas alargadas —-24- y -25-, para que puedan

desplazarse en direccibn parslela a la de 10s ejes ~6- y ~15=-

o,

[

del 1nifibn -8- y del rodamiento ~14-.

La posicidn de ambos rodamientos se fija mediante
los tornillés —26— , -27- con las tuercas ~28- y =29-.

Como se desprende de todo 1o descrito, el rodilié:
—11= puede voriar £u inclinacién levantando mis o menos édél;

guiera de szus dos extremos -10- y ~10a-.

Para ello basta con aflojar los tornillos que Fijan

(6]

las posiciones de los rodamientos y del engranaje en el que se

ses el extremo que se pretende posicionar, y-a -

[ — o d .
apcya, segln ¢

continuacibn desplazar los ejes de los rodamientos o engranaje,
aproximéndolos, si lo que se pretende es levantar el extre@é
jel rodilio, y separéndolos si 3e pretende bajar la altura-del

extremo en cuestidmn. En la figu

H
£

4 de log dibujos se ha repre-

sentado esquemdticamente una posicibn baja del extremo =10- del

2

rodillo —~11-~, cn tanto gue en la Tigura 5 se ha representado
csouemAticanente una posicidn alzada del exiremo del rodillo,
nor aproximscidn del cengranaje ~8— ¥ el rodamientc —14-.

La representacidn seria imunlmente valida para repre-

sentmye el desplazamiento en alturz del extremo -i0a- apoyado en

posicidn tungente sobre los rodamientos -20- y —-21-.
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Este mecanismo reguladorvpermite.levantar alterna~
tivemente los exlremos de Los rodillos de um camino transpor—
tador, de forma que converjan hacia el centro de 1os mismos,
corrigiendo zsi la terdencia de los rodillos a desplazar la
carga transportada hacia el exterior.

Las operaciones de regulacidén no ofrecen ninguna

dificultad. Ademfs, los rodillos pueden desmontarse fAcilmen—

te, incluso por el 2xtreno donde estd la transmisidn, pare
resmlizar cualguier substitucidn, puesto que la transmisibn de
engranajes —J= y =~9- es independiente de la transmisidn del
movimpiento ®-partin.de,la cadena -2- y pifibn -1-.

Por ests misma rézén, cuzlquier enganche que éé

produzeca en el rodillo no afects directamente a la transmisidn

de la cadena y pifidn, evitando su rotura.

P

Este wmecasismo de transmisién y gradvacidén es apli-
cable a cualglier pista traﬂsportadora pox rodillos xirato-
rios, srocias a su senclllez constructiva.

ééféﬂ independientes del objeto de la invencidu los
materiales empleados en la construccidn de los distintos €om—
ponentes del mecanismo, formas y dimensiones de 1los misios .y
cuantos detalles accesorios puedan presentarse, siempre y

cuando no afecien a su esencialidad.
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REIVINDICACIONES

1. Mecanismo de accionamiento y regulacidn de rodi—‘
1los transportadores, que consiste esencialmente en sendos
pares de'érganos giratorios sobre los que se apoyan en posi-
cidn tangente los extremos del rodillo, uno de cuyos Srganos,
por lo menos, es motriz y estd conectado al extremo correspon-—
diénte del rodillo, y el resto son locos, cuyos brganos gira-
torios eutén monivados sobre ejes gue pueden desplazarse en

sriLido normal respecto al eje del rodillo, y disponen de me—

‘dios parz Bjar su pesicidn.

2. Wlecanismo de accionamiento y regulacidn de rodi-~

¥

1ios transportadores, sesin la reivindicacidn znterior, carsc-

terizado nor el lhecho de que el drgano motriz consiste en un
pifidn que engrana con 0Tro pifidn unido a1 extremo correspon-

diente del rodillo, emtando el pifibn montado en un eje en el

gue estd vinculado, asimismo, un pifibn accionado a su vez por

una cadena ié”transmlsién.

3. Mecanismo de accionamiento ﬁ regulacidn de rodi-
lle transportadores, sesin las reivindicaciones 1 y 2, corac—
terizado por'él hecho de cgue el piiibn unido al rodillo est
respaldado por unm tope solidario del propio rodillo, aque se a—
pova contra-una arendela solidaria del nifidn que ensruna con
el anterior.

| -4. Mecanismo de acbionamierto v resulacidn de rodi-

llos transportadores. |

Todo ello segin; gueda descrito en la presente memo-

ria y resumido en las reivindicaciones contenidasz al final de



la misma, establecidas de acuerdo con el articulo 100 del vi-
gente Estatuto sobre Propiedad Tndustrial ¥y que comprenden en
conjunto ocho‘hojas foliadas, escritas a maguina por una sbOla
cara. | | | |

Barcelona, 27 de abril de 1983
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