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"SISTEMA TRANSPORTADOR",

Folicitante: FISHER & LUDLOW LIMITED , entidad inglesa, residente
en 5, Bean Road, Tipton, Condado de Stafford, Ingla-

terra.

Esta invencidn se relaciona con un siste
ma transportador para articulos, del tipo que compren
de un elemento transportador movil dotado de miembros
de sustentaciln de articulos y un elemento en formas -

5. de via estacionaria en el que se sustenta el elemento
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transportador. La invencidn se relaciona con sistemas

transportadores tales, en los que uno de los dos cita
dos elementos, es decir la via o el elemento de trang
porte, estd provisto de uno o més medios de control -
preselecclongbles, cada uno de ellos adaptado pars ac-
tuar conjuntamente con uno o més medios operantes aso-
clados al otro de los dos elementos citados y adaptado
pera iniciar uwna operacién particular del sistema trang
portador, por ejemplo la cargs o descarga de un arti-
culo particular o conjunto de artfculos o la detencidn,
arranque u otro cambio en el movimiento del propio ele
mento transportador, incluyende umno o més de los pro-
pios miembros éustentadores de articulos. Los sistemas
transportadores dotados de las citadas caracteristicas
especificadas en este pérrafo se denominarén agul sis-
temas transportadores del tiﬁo especificado.

Tal elemento transportador puede compren—
der, por ejemplo, una cadena transportadors sin fin sg
bre la que se montan directamente los miembros de sus-
tentacidn, por ejemplo ganchos de suspensién, o bien
puede comprender por ejemplo una cadena ftransportado-
ra gin fin junty <?01;1/11:3. serie de miembros de avence de
los articulos, construidos separadamente de la cadena
¥ sustentados desde la via, estando adaptados los mienm
bros separados de avance de los articules para su aven
ce por medio de la citada cadena transportadora.

Hede ahora he sido préctica comin en los
medios de control preseleccionables que comprendan una
serile de clavijas montadas para un movimiento en sen-

tido terminal en un miembro de susteniacilén adecuzda-
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mente provisto de aberturas preferentemente en for—
me de una placa, siendo desplazable cada clavija en
direccibén terminal, es decir en la direccidn de su
longitud, respecto a la placa, entre una posicién
operante y una posicién inoperante.

Tal forma de medios de control prese-
leccionables hasta ahora cominmente establecida im-
plica la desventaja de que sus clavijas selectoras,
cuando se ajustan o reajustan, han de desplazarse en
gsentido terminal durante el continuado avence del
elemento transportador mediante una fuerza aplicada
a las clavijas que actla en el sentido longitudinal
de las mismas, y cuando el dispositivo de control es
avanzado mediante el propio elemento transportador,
como frecuentemente ocurre, las clavijas preselectoras
son necesariamente sometidas a cierto empuje lateral
cuando se aplica presidn a tales clavijas para ajus-
tarlas o reajustarlas, a fin de producir una conside-
rable resistencia friccionel al movimiento de ajuste
0 reajuste de las clavijas, aun cuando &stan puedan
estar construfdas de tal manera que cuando se encuen
tren en la posicidn de ajuste solo ofrezcan una re-
sistencia relativamente pequefin a un empuje puramente
en sentido terminal.

Otra desventaja de esta disposicién exig
tente deriva del hecho de que ordinariamente las cla-
vijas selectoras son retenidas en su posicidén ajusta-
da por medio de resortes, brazaletes o cojinetes de bo
las, cargados a resorte que funcionen en una muesca 0

muescas de la clavija, con el resultado de que los mo
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vimientos de ajuste o reajuste en sentido terminal de

las clavijas, asi como su desplazamiento a su posi-
cifn inoperante han de ser muy precisos, es decir mas

© menos de 0,79 mm & 1,59 mm de pulgada. Este movi-
miento preciso es dificil de conseguir en la préciica,
porque en los sistemas transportadores han de aceptar-
se unas tolerancias relativamente grandes si las piezas
han de construirse con un precio comercisglmente acep-
table,

Otra desventaja es la de que si por cual-
quier razdn se desplazs ligeramente une clavija se-
lectoras en sentido terminal desde su posicidn ajus-
tada, no volveri en modo alguno por si misma a aguella
posicién, y cualquier ligero desplazamiento en direc-
cibn terminal puede melograr en consecuencis el funcio-
namiento del sistema transportador.

La presente invencién tiene por objeto
proporcionar una disposicibén perfeccionads de sistema
transportador del tipo especificado, que evita las an-
teriores desventajas de la existente disposicibén a que
se ha hecho referencia.

De acuerdo con la presente invencién, pro-
porcionamos un sisteme transportador del tipo especifi-
cado, que se caracteriza por incorporar uno o mas me-
dios de control Preseleccionables, que comprenden uno
0 mas elementos de control montados para un movimiento
glratorio, en oposicién a un movimiento deslizable, so-
bre un miembro de sustentacién, de manera gue seades-
plazeble respecto al miembro de sustentacién a ung o

més posiciones preseleccionadas, disponiéndose medios
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para retener desprendiblemente cada slemento de control.
en la posicién preseleccionada y disponiéndose medios
para devolver cada elemento de control & su posicién
preseleccionada en el caso de que el elemento de con-
trol sea girado respecto a su miembro de sustentacién
fuera de una posicién preselecccionada en una distan—
cia angular inferior a la mitad de la distancia re-
querida para desplazer el elemento de control girato-
riamente desde la posicidn preseleccionads a la si-
guiente posiecidn giratoriamente adyacente respecto a
su miembro de sustentacién.

Tal posicidén adyacente puede ser una se-
gunda posicién operante preseleccionada o bien una
posicién designada inoperante.

Cualquiera que se la naturaleza de esta
siguiente posicidn adyacente, se comprenderi que me-
diante la presente invencibn, en el caso en que el
elemento de .control afectado sea desplazado indesea-
blemente fuera de su posicidén preseleccionada en una
distancia inferior a la mitad de la distancia rotato-
ria a través de la cual ha de desplazarse a la siguien=
te posicién adyacente designada, el elemento de control
vuelve por si mismo a la posicidn seleccionada. Tal
disposicién asegura que un indeseable enganche. de un
elemento de control por uno de los medios operantes
& que se hace referencia, por ejemplo un micro-interrup-
tor, no obstaculice necesariamente el funcionamiento
del sistema transportador.

Aéimismo, si el desplazamiento giratorio

del elemento de control desde su posicidén preseleccio-
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nada excede de la mitad de toda la distancia angular
requeride para girar el elemento de control a la si-
guiente posicién rotatoria adyacente, agui no volvers
a tal posicibn preseleccionada inmediatamente anterior,
de manera gue el desplazamiento del elemento de con-
trol a une segunda posicibn no es obstaculizado por

la naturaleza de las caracteristicas de auto-retorno
establecidas.

Otra ventaja de la presente invencidbn es
la de que montando cada elemento de control para un mo-
vimiento rotatorio, en oposicién a uno deslizante, la

resistencia al desplazamiento del elemento de control
desde une posicién a otra es pequefia y muy inferior al - =
caso en que el elemento de control esté montado para uﬂ
mevimiento deslizante en sentido terminal.

Para facilitar més alin el desplazamiento
de cada elemento de control desde vna posicidn rotato-
ria a otra, preferiblemente de acuerdo con otro aspecto
de esta invencidém, los medios destinados a retener el
elemento de conirol en cada posicidén comprenden prefe-
riblemente la provisién de una o mas bolas u otros miem-
bros adaptados para tener un acoplamiento rodante, en
oposicidn a uno deslizante, con la superficie con la
que act@an conjuntamente, y cada uno de estos miembros
giratoriamente montados sobre su asociado elemento de
control puede adaptarse para acoplarse en uno de mma
serie de entrantes o aberituras dispuestos en una par-
te del miembro de sustentacién scbre el gue va girato-
riamente montado el elemento de control.

Otra ventaja de la presente invencidn es



la de permitir el montaje de varios miembros de con-
trol para un movimiento rotatorio independientemente
entre si alrededor de un eje comin de rotacién forme-
do por un miembro de sustentacién adecuadamente con-

5e figurado, por ejemplo un miembro de sustitucidn de
forma tubular provisto a intervalos de su longitud
de un elemento de control y medios para controlar su
rotacién como anteriormente se describe.

Asi puede establecerse una disposicidn

10 particularmente compacta de medios de control prese-
leccionables gue incorporen una serie de miembros de
control independientemente giratorios, en cads posi-~
cién requerida a lo: largo del sistema transporte-
dor.

15. La invencidn se ilustra en los adjuntos

dibujos, én los cuales:

Ia figura 1, es una vista esquemdtica
que muestra la disposicién general de una forma de
sistems transportador al que es aplicable la presente

20, invencidn,

Ta figura 2, es ma vista en perspecti-
va de una disposicién de interruptor de via aplicable
al sistema transportador ilustrado en la figura 1.

La figura 3, es un alzado lateral de par-

25 te del sistema transportador ilustrado en la figura

1.

Ta figurs 4 es un alzado lateral a esca-
la ampliada Ge parte de la construccifn mostrada en la

figura 3.

30, La figura 5, es una vista en planta en sec
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cidn, a escala ampliada, por la linea 5-5 de la figura
4, mostrando uno de los elementos de control giratoria-
mente montados en su posicién rotatoria inoperante.

La figura 6, es una vista similar a la fi-
gura 5, pero gue muestra unc de los elementos de con-
trol girado & una de sus posiciones operantes.

Ia figura 7, es une vista parcialmente
en seccién por la linea 7-7 de la figura 5.

LasfigurésB ¥y 9 son vistas en planta de
dos de los componentes del elemento de control ilug-
trado en las figuras 5 a 7.

La figurae 10, es una vista detallada de
parte de la misme construccidn.

La figura 11, es ung vista en seccifén a
escala ampliada por la linea 11-11 de la figura 3.

La figura 12, es una vista en planta de
parte de la construccién mostrada en la figura 11,
ilustrando el modo de funcionamiento de un microinte-
rruptor mediante uno de los elementos de control; y

Las figuras 13 y 14 son respectivas vistas
en alzado y en planta de un dispositivo de reajuste
de los elementos de control aplicable a la construccidén
de las figuras 1.a 12,

Con referencia en primer lugar a las figu-
ras 1 a 3 de los dibujos, el sistema transportador que
se ilustra en ellas es de la forma general descrita en
la memoria de nuestra anterior patente espafiols no
295.497 y comprende una serie de elementos transporte-
dores sin fin 10 accionados por fuerza motriz, en for-

ma de cadenas transportadoras sin fin, sustentadas para
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su avance & los largo de una via 11 correspondiente,
por debajo de cada una de cuyas vias 11 para cadenas
va montada una via de carretillas 12, gque sustenta
una serie de carretirllas 13, con ruedas para el -
transporte de artlculos.

Como se describe en la citada memoria, ca-
da cadena transportadora 10, estéd provista a interva-
los de su longitud de unos perros 14 accionadores de
las carretillas, montados para su movimiento vertical
respecto a la correspondiente cadena entre una posi-
¢ibn baja de accionamiento, en la gque tiene un acopla-
miento accionador con un estribo de accionamiento 15
fijado a cade carretilla, y una posicién superior de-
sacoplada. El desplazamiento de cada perro 14 a la po-
sicién superior se efectia mediante el dispositivo 16
de elevacién del perro, como se describe en la memo-
ria anterior, para efectuar asi la detencibén de cada
carretilla 13,

Como se muestra en la figura 1, el sis-
tema trasnportador incorpora una cadena transportado-
ra principal .y wna via para carretillas colectlvamen—
te designadas por 17 y, de la memera conocida, una
serie de viasramificadas para cadenas y carretillas
de trensporite colectivamente designadas por 17a, 17b,
ete., con dispositivos interrugbores para las carreti-
llas, de forme conoccida, como se illustran en la figu-
ra 2 para conmutar las carretillas en desplazamiento
desde la via principal 17,8 cada una de las diversas
vias ramificadas, y dispuestas en cada una de las -

uniones 18a, 18b, etc., entre la via principal 17
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¥ cada wna de las vias ramificadas 17a, 17b, etec. Ca-

da dispositivo conmutador de las carretillas compren—
de, -como se muestra en la figura 2, una forma conoci~

da de lengliete conmutadora 19 desplazable entre la po-
sicién de la +via principal ilustrada con perfil dis-
continuo en la figure 2,y la posicién de via principal

a ramificada que se ilustra con perfil continuo en di-
cha figura. Tal desplazamiento de cada lengleta conmu-—
tadora 19 se efectla de manera conocida mediante el so-
lenoide 20 conectado al eje 21 de accionamiento de la
lenglieta conmutadora, siendo controlado el solenoide por
uno de los micro—-interruptores m de un grupo M de micro-
intermytores sostenidos en la via 12 de carretillas y en
la via 11 de cadenas, y de la forma ilustrada en las
figuras 3, 11 y 12, cuyo grupo se dispone en la posicién
M en la figura l. Cada uno de los diversos microinte—
rruptores, respectivamente designado por ml, m2, en las
figuras 3 y 11, estén conecitado a un correspondiente so-
lenoide 20 de lenglieta de interngbor dispuesto en cadsa
una de las uniones de via 18a, 18b, etec., como se muestra
esquemdticamente en la figura 1.

Seguidamente se describird una versidn de
los medios destinados a controlar el funcionamiento de
estos solenoides y asociadas lenglietas de interrupto-
res de acuerdo con la presente invencién, con referencia
en principio a las figuras 3 a 10 de los dibujos.

Como se muestra en las figuras 3 y 4, cada
carretilla 13, lleva montado un soporte de-pendiente 22

de sustentacidn de articulos, cuyo extremo inferior sos-

tiene un gancho dependiente de suspensién para la sus-
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tentacién de articulos, parte del cual se nmuestra en
23. Cada soporte 22 de sustentacién de articulos, lle-
va fijados los dos brazos de un soporte de fijacién 24
en forma de U cuyo cuerpo 25 (véase figura 5) lleva
asegurados unos medios de control preselecciohables 26
de acuerdo con esta invencidn. Cada uno de tales medios
de control 26 comprende un armazén 27 de configuracioén
acanalada, cuyo cuerpo 28 estéd asegurado al cuerpo 25
del soporte. El armazdén 27 tiene los dos lados 29 es-
paciados verticalmente entre si y conectados por un par
de tubos paralelos 30 y 31 verticalmente extendidos.

EL tubo 30 mAs alejado del cuerpo 28 del
armazén constituye con el armazbn 27 un miembro de sus-
tentacidn para cada uno de los diversos elementos de
control preseleccionables 32 de cada medio de control
27, montédndose el referido ntimero de elementos 32 en el
tubo 30 a intervalos a lo largo de su longitud, de ma-
nera que se encuentran en relacitn verticalmente espa-
ciada.

Para este fin, el tubo 30 del miembro de
sustentacién lleva montado sobre é1 una serie de man-
guitos 33 de miembros de sustentacién (véase figura T),
correspondientes uno por cada elemento, estando cada
manguito 33 rebordeado hacia afuers en cada extremo del
mismo en 34 a 34a.

Junto a uno de los dos rebordes, comcreta-
mente el 34, de cade menguito 33 y dispuesta en posicibn
sustancialmente horizontal, hay una placa de sustenta-
cibn 35 que presenta una serle, por ejemplo 3 pares,

de aberturas de retencidn en forma de entrantes que,
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como se muestra, comprenden depresiones 36 de forma
cbnica (véanse figuras 9 y 10), forméndose las de-
presiones 26 en la cara de la placa de sustentacidn
més alejada del adyacente reborde 34 del manguito.
Estas depresiones 36 son de forma cénica amplisa, de
manera que presentan la forma de una V ancha en cual-
quier seccibn transversal gue pasa diametralmente a
través del centro o base de le depresién y las dos
depresiones de cada par se disponen en lados dia-
metralmente opuestos del asociado manguito rebordea-
do 33, cuyo manguito pasa a través de una avertura
37 (véase figura 9), formada centrademente en la ple-
ca sustentadora 35.

Convenientemente, cuendo se disponen
3 de dichos pares de depresiones, las depresiones
adyacentes estédn espaciadas angularmente por 452 en
tre sl alrededor del eje central del manguito susten-
tador rebordeado 33.

Ia rotacidn de cada placa sustentadora
35, alrededor del eje del asociado manguito rebordea-
do 33 y por consiguiente alrededar del eje del tubo
30 del miembro de sustentacidn, se evita positivamen-—
te dotando a la placa en una porcién marginal de la
misma de un entrante 38 que recibe al otro tubo 31
de los dos tubos 30 y 31 que conectan conjuntamente
los dos lados 29 del armazén 27 del miembro de sus-
tentacidn.

Cada elemento de control 32 se forma sol-
dando conjutamente dos placas rebordeadas periféricas

¥ planas 40, cuyos rebordes 41 son de pequeila profun-~
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didad y se extienden en direcciones verticalmente opues-
tas con alejamiento reciproco. Estos rebordes 41 ser—
ven para dar rigidez a la periferia de las placas conjun
tamente acopladas, evitdndose ase, la deformacidn de -
la periferia del elemento de control 32 agi formado cuan
do este se acopla a los medios accionadores a que se hu
ce referencia anteriormente, por ejemplo el brazo accio-
nador 42 (véase figura 3 y 12), de los mencionados mi-
crointerruptores entre los cuales y el elemento de con-
trol 32 se produce un vovimiento relativo consiguiente
al avance de las carretillas 13 del sistema transporta-
dor, concretamente en la direccidn de la ficha A en las
figures 1, 3, 4, 5 y 6.

Como se muestra, cada elemento de con-

trol 32 es de foma ochtogonal en general visto en plan—

ta, pero con uno de los ocho bordes del mismo incurvado

en 43, con uno de los T restantes bordes rectores, ¥y
junto a este borde curvadeo 43 el elemento de control -
presenta un orificio 44 cuyo centro ?uede coineidir con
el eje de curvatura del tal borde. Ase, el orificio es
centrico en la relacion con el centro del elemento de
control formado por lag dos placas 40,

Cada orificio 44 es circular y recibe
una boquilla cilindrica 45 de taladro correspondiente
al didmetro externo de cada manguito 33 del miembro . -
de sustentacion, extendiendose la bogquilla 45 entre la
adyacente placa de sustentacion 35 y una arandela de re-
tencion 46 en el extremo opuesto del manguito 33 del =
miembro dé¢ sustentacidn, cuya ardndela se encuentra en

contacto con el reborde adyacente 33a del manguito 33,
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de manera que la boquilla 45 queda asi situada contra
todo movimiento axial respecto al manguito 33.

Cada boguilla 45 tiene un didmetro li-
geranente inferior al tralado de cada orificie 44 del
elemento de control, de manera que ofrezca un apoyo
al elemento de control 32 permitiendo que éste gire
alrededor del eje del tubo 30 del miembro de susten—
tacidn,

Como se muestra en la figura 8, el elemen-
to de control 32 en posiciones sobre lados diametral-
mente opuestos del orificio cilindrico 44 presenta en
sus dos placas 40 una ranura 47 de anchura inferior
al radio del orificio y que se funde con ellai,y/ggéa
una de estas ranuras se digpone una bola de Petencidn
48 de didmetro ligeremente inferior a la anchura de
las ranuras 47.

La disposicidén es tal que cada una de las
dos bolas de retencién 48 se encuentran normalmente
en acoplamiento con una de las dos depresiones 36 de
cada conjunto de depresiones en la adyacente placa
de sustentacidén 35,de meners que quede alineada con el
fondo de cada una de tales depresiones como se mues—
tra en la figura 10.

Como se ilustra en las figuras 7 y ﬁO,las
dos bolas 48 se acoplan por sus lados més alejados de
la placa de sustembacibén 35 provista de las depresio-
nes cbnicas a una placa de empuje 49 de forma circular
que tlene un reborde de refuerzo periférico y la cara

de la placa de un empuje 49 més alejado de las dos bo-

las de retencién se acopla a su vez a wn conjunto de
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bolas de empuje 50 y es cargada a resorte en una di-
reccién hacia la placa de sustentacibén 35 por medio
de una placa presionadora 51, que, como en el caso

de la placa de empuje, es deslizable axialmente a lo
largo del exterior de la boquilla adyacente 45/U22én—
dela eléstica 52 u otra forma adecuada de resorte de
carga se dispone entre la place presionadora 51 y

la arandela de retencidn 46 en el extremo adyacente
de la boquilla, es decir en el extremo de ésta més
alejado de la placa de sustentacién 35.

La disposicién es tal que la placa de
empuje 49 gue se acopla a las dos bolas de retencibén
48 impulsa a éstas Gltimas bajo la carga eléstica
hacia la base de las dos depresiones 36 de cada una
de log diversos conjuntos de depresiones, pero la
placa de empuje 49 puede girar 1ibremen£e glrededor
de la boquilla 45,es decir puede glrar de modo total-
mente libre al elemento de control 32 y a la placa
de sustentacién 35, cuyo moﬁimiento de rotacidbn es
ademés facilitado mediante la provisién de las
bolas de empuje 50 apoyadas enlre la placa de empu~
je 49 y 1 placa presionadora 51 cargada a resor- ”
te.

Cade una de las depresiones 36 de situa—
cibn y retenoién de las bolas tiene sus centrés. dis-

sobre/
puestos/ - un circulo de paso comln de un didmetro
correspondiente a la distancia existente entre los
centros de las dos bolas dentro de lasranuras 47 die-
netralmente opuestas de cada elemento de control 32.

Ia boca 36a de forma circular de cada
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depresibn 36 de forme cénica y que se extiende en el
mismo plano que la superficie de la placa de susten-
tacidn provista de la depresién, es en cada caso de un
didmetro superior al de cada una de las bolas 48 y pre-
feriemente una vez y media aproximadamente tal difme-
tro. En une disposicibn preferida, en la que cada bola
48 tiene un didmetro de 0,25 pulgadas, el didmetro de
la boca 36a de la depresibn es aproximademente de 0,38
pulgadas, mientras que cada depresién 36 puede tener una
profundidad méxima de 0, 11 pulgadas aproximadamente sién-
do el grosor- de la placa de sustentacién 35, de orden
de 0,065 pulgadas

Asimismo, el 4ngulo cdénico de cada depre-
gibn 36 puede ser del orden de 1202, de manera que cada
bola 48 cuando se encuentra totalmente dentro de la de-
presibn, establece contacto con ella a lo largo de un
circulo extendido alfededor de la base de la depresiébn.
Asi, cada bola tiene un acoplamiento lineal, en oposicién
a uno superficial con la depresifn cuando se encuentra
totalmente dentro de elly, y este hecho, junto con el
amplio 4ngulec cénico de manera que cada lado de la de-
presién presente una inclinacién de unos 302 solamente
con el plano adyacente en la placa de sustentacién 35,
permite que las bolas 48 salgan facilmente de las de-
presiones mediante un movimiento rodante cuando se des-
plaza un elemento de control 39 desde una posicibn an-
gular a la otra alrededor del eje del tubo 30, es decif
durgnte el ajuste o reajuste de tal elemenio de aquel.

El didmetro de las bocas 36a de las depre-

siones 36 y ¢l didmetro del circulo de paso extendido
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a través de sus centros y que se halla centrado sobre

el eje de rotacibén del elemento de control 32 son tales
que las depresiones que estdn angularmente espaciadas

a 459 entre sf, tienen sus bocas contiglias unas con
otras (véase figura 9). La disposicibn es tal que cuan-
do una bola 48 pasa desde una depresibn a una adyacen-
te espaciads angularmente en 452 alrededor del eje de
rotacibn, la bola bajo la carga eldstica antes mencio-
nada vmelve por si misma a aquella depresibn que estéd
circunferencialmente mas cerca de ella. Ias bolas 48
quedardn luego retenidas en tales depresiones bajo la
presibén del adyacente resorte 52, que actta desplazando
cada elemento de combrol 32 con sus asociadas bolas 48
axialmente a la correspondiente bogquilla de apoyo 45

en direccién hacia la correspondiente placa de susten~
facibn 35.

En conseéuencia, cuando se gira un elemen-
to de control 32 en una direccidén para desplazar a su
asociado par de bolas 48 de un conjunto de depreslones
36 al siguiente conjunto angularmente espaciado de aquel
en 452, si el movimiento de rotacibén total comunicado
al elemento de control es inferior a la mitad de 459,
es decir inferior a la mitad del movimiento completo
requerido para llevar las bolas totalmente desde un con-
junto de depresiones al siguiente conjunto adyacente
para su retencibén en el mismo, el elemento de control
32 volverd a su posicidn inicial bajo la carga del re-
sopte.

Asi, el elemento de control 32 es autore-

tenible, es decir que vuelve por s{ mismo a su posi-
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cidn existente, si se somete a pequefios desplazamien—
tos angulares de'ﬁagnitud inferior a la mitad del des-
plazamiento angular completo requerido para ajustarlo
en una diferente posicién angular. Al mismo tilempo, si
el elemento de control 32 es desplazado en mas de la
mitad de tal desplezamiento angular completo, comple-
tard su movimiento angular, es decir a través de 459,
en total, hasta la siguiente posicién angular sucesi-
va.

Si se desea, la disposicién puede ser - -
tal que si el elemento de comtrol 32 es desplazado an-
gularmente en un 60% por ejemplo de la distancia reque-
rida mre alcanzar su posicién final, efectuarsd el movi-
miento restante por sf mismo ftanto si es para wn ajuste
0 un feajuste. Por otra parte, si es ligeramente oObs-
taculizado por cualquier brazo accionador de wn micro-
interruptor u otro dispositivo accionador gue se en-
cuentre ligeramente fuera de su posicién debida, de
menera que el elemento de control sea indeseablemente
forzado a quedar ligeramente fuera de su posicibn exis-

tente, volvers inmediatamente, por ejemplo hasta un

 40# de tal distancia citada correspondiente a un movi-

niento angular de hasta 182, a su ajuste original.

En cualquier caso, a diferencia del pre-
selector de tipo de clavija anteriormente descrito, tal
indeseada y ligera obstaculizacibén del elemento de con-
trol de acuerdo con la presente invencién, no da luger
a ningln dafio de ninguna parte del sistema transporte-
dor.

El movimiento angular de los elementos
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de control 32 es facilitado por el libre montaje rota-

torio de la placa de empuje 49 con acoplamiento a las
bolas, permitido por el cojinete de bolas de empuje 50
que al girar respecto al elemento 32 permite que las
bolas rueden libregente al interior y exterior de las
depresiones 36, de manera que la tnica resistencia a
la rotacién del elemento de control es la ofrecida por
el resorte 52. Asi, los elementos de control 52 pueden
girar libremente entre sus posiciones deseadas bajo el

control del resorte 52.

Como se comprenderid por la anterior deg-
eripeibn, particularmente con referencia a la figura 7
de los dibujos, cada uno de los elementos de control
32 junto con su placa de sustentacién 35 y manguito 33
del miembro de sustentacién asociados, asi como las
bolas 48 y la placa de empuje 49 cargada a resorte,
incluyendo a los medios de carga, congtituye una uni-
dad auténoma, cuyas diversas partes son mantenidas en
su posicién sobre el manguito 33 mediante los rebordes
34 y 34a situados en cada extremo del manguito.

Cada una de egtas unidades auténomas, que
constituye un elemento de control 32, esté adaptada
para montarse independientemente entre si sobre el tu-
bo 30 del miembro de sustentacién, simplemente desli-
zando sobre &1 cada manguito 33 con sus partes asocia-
das. Asf, la construcciln expuesta permite, como resul-
tard evidente mediante una considereacibén de las figuras
4 y 7, el fhcil montaje de cualquier ndmero deseado de

elementos de control 32, cada uno de ellos como unidad

auténoma, en relacién axialmente alineada sobre el tu-



bo 30 del miembro de sustentacidn, con los adyacentes
elementos de control 32 espaciados entre si ¥y con el
reborde 34 del manguito de sustentacibn 33 de un ele-
mento de control 32 apoyado en el reborde adyacente

5 34a del manguito adyacente 33 de una adyacente unidad
de elemento de control. Tal disposicibn permite f4-
cllmente el montaje de cualquier ntmero deseado de
elementos de control sobre cada tubo de sustentacidn
30 dentro de los limites impuestos por la longitud

10. total del tubo, asi como el montaje de un ntmero varie—
ble de elementos de control 32 con diferentes espacia-
mientos verticales a lo. largo del tubo de sustenta-—
cién 30, como pueda requerir el particular sistema trans
portador, siendo sustituidos los manguitos de susten-

15 tacidn 33 por manguitos espaciadores en las posiciones
el que no se necesiten los elementos de control.

En la disposicién anteriormente descrita,
el rodamiento rotatorio total de cada elemento de con-
trol 32 es de 902, siendo limitado el movimiento rota-

20. torio a través de mas de 909 mediante el recorte de uno
de los dos rebordes 41 de las dos placas rebordeadas
40. En 1a présctica, para simplificarla fabricacibn, se
recortarfan los rebordes de ambas placas anélogamente.,
El recorte de un reborde 41 se efectéia en uma posicién

25, 'en la que la placa asociada 40 sea adyacente a su co-
rrespondiente placa de sustentacidn 35, de manera que,
como se muestra en la figura 6, el borde 41a recortado
(véase figura 5) de este reborde 41 estd adaptado para

formar contacto con el borde adyacente 35a de la placa

30, de sustentacién 35 que se encuentra inmediatamente por
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encima de la placa 40 del elemento de control que
presenta el citado reborde recortado.

Asd, cada elemento de control 32 tie-
ne 3 posiciones rotatorias diferentes, concretamen-
te la posicibn inoperante central ilustrada en la fi-
gura 5, en la que el elemento de control és angular—
mente equidistante entre sus dos posiciones extremas,
una de las cuales se ilustra con perfil continuo en
le figura 6, indicéndose la otra con perfil intenso
en dicha figura, y se comprenderi que en cada una de
estas 3 posiciones angulares diferentes, que estén
angularmente espacladas con incrementos de 452, el
par de bolas de rentencién 48 se encuentra en contac-
to completo con uno de los tres pares de depresiones

36 receptoras de lag bolas.

Con un elemento de control en cualquiera
de las dos posiciones extremas u operantes que se
ilustran en la figura 6, se comprenderi que una porcidén
marginal 39 del elemento se proyecta en unae mayor dis-
tancia en la trayectoria més alld de la linea central
longitudinal de la via de control 12, respecto a
cuando el elemento de control se encuentra en la posi-
cibén principal o inoperante ilustrada en la figura 5.

Con el elemento de control en la posicién
operante ilustrada en la figura 6, su porcidén marginal
39 estd adaptada, como se muestra més particularmente
en las figuras 3, 11 y 12, para acoplarse al medio
accionador de los microinterruptores para controlar

el funcionamiento de laa lenglletas de log interrupto-

res, ilustradas en 19 en la figura 2, dispuestas en
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cada una de las uniones de vias 18a, 18b, etc.

. Como se muestra en las figuraxz 3 y 11,
se dispone un grupo de microinterruptores M de manera
conocida, en una posicién predeterminada a lo largo
de la via 12 de carrvetillas, disponiéndose cada uno
de los interrupiores individugles ml, m2, etec., de
este grupo en dos conjuntos, cuyos dos conjuntos esidn
horizontalmente espaciados entre si a lo largo de la
via, como se muestra en la figura 3, estando los diver-
sos microinterruptores de cada conjunto verticalmente
espaciados entre si, escalondndose verticalmente los
interruptores de un conjunto en relacidén con los inte-
rruptores del otro conjunto.

Cada uno de estos microinterruptores estéd
dotado de un medio operante en forma de pala 52, estan-
do sustentado un extremo de cada pala desde el aloja-
miento 53 del correspondiente microinterruptor para un
movimiento oscilanté respecto a dicho alojamiento al-
rededor de una articulacibn eldstica 54 de forma cono-
cida y verticalmente extendida, de manera que cada pa-
la es impulsada en una distancia predeterminada en di-
reccién de alejamiento respecto al correspondiente alo-
jemiento 53.

Le disposicidén es tal que las porciones
termineles libres 52z, de las palas asociadas a cads
uno de los dos grupos de microinterruptores en cada
conjunto M se proyec%an hacia el otro conjunto de micro-
interruptofes de dicho grupo , como cléramente se mues-

tra en la figura 12, estandp ‘las diversas palas 52 de

cada grupo verticalmente espaciadas en relacifn reci-
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El espaciamiento vertical de las palas 52
corresponde al espaciamiento vertical de los elementos
de qqntrol 32 sobre su asociado tubo 30 del miembro de
sustentacién, Asf, cada uno de los diversos elementos
de control 32 estd adaptado para acoplarse a una co-
rrespondiente pala 52 cuando se encuentra en una de
dus dos posiciones operantes, concretamente la posicitén
operante ilustrada en la figura 6 con linea continua,
pero teniendo sus bordes laterales completamente sepa-
rados de la correspondiente pala cuando se avenza pasando
por le asociada carretilla, con el correspondiente dle-
mento de control en la posicién inoperante ilusirada en
la figura 5.

Cada pale 52 estd conectada junto a su arti-
culacidén eldstica 54 a un brazo 55 cuyo extremo libre
se acopla s un botén interruptor 56. Ia digposicidn es
tal que normalmente cada pale 52 es desplazada bajo la
¢arga de la articulacién elédstica 54, con su brazo asocia
do 55, con alejamiento respecto al botén 56 del micro-
interruptor y permanece en tal posicién fuera de la tra-
yectoria del correspondiente elemento de control de avan
ce 32, cuando éste se encuentra en la posicién inoperan-
te. Cuando el elemento de control es desplazado a la po-
gicibn operante ilustrada en la figura 6, su porcién
marginal 39 se acopla a la poreidén terminal libre 52a
de la correspondiente pala, independientemente de la di-
receibn en que se proyecte la porcién terminal libre de
la pala respecto a la direccién de avance de la carreti-

lla. Asi, la pala acoplada a tal elemento operantemente
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dispuesto en dirececién hacia su asociado alojamiento
53 del microinterruptor, concretamente a la posicidn
ilustrada con trazado discontinuo en la figura 12,
lleva también el brazo asociado 55 a la posicién mos—
trada en dicha figura con linea discontinua, a fin de
acoplarse al botdén 56 del microinterruptor y accionar
asi a un solenoide 20 conectado al mismo para desplomer
a une lenglieta de irterruptor 19 a uma posicién pars
el avance de la carretilla que sostiene a tal elemento
de control operantemente dispuesto, a la deseada via
ramificada 17a, 17b, etc.,

Cada uno de los diversos microinterruptores :
ml, m2, etc., estd conectado a un correspondientie sole-
noide pare controlar uns de las uniones de las diversas
vias ramificadas y se comprenderd que preseleccicrando
un particular elemento de control de una carretilla y
desplazando tal elemento a una pogicién operante, puede
avanzarse cualquier carretilla a cualquiera de las di-
versas vias remificadas ilustradas en la figura 1, de
acuerdo con las necesidades del sistems transportador.

Aungue, como se muestra en la figura 12,
los elementos de comtrol 32 han de desplazarse todos
ellos en una direccién rotatoria desde su posicidn ino-
perante ilustrada en la figura 5, para acoplarse a lag
palas 52 de los microinterruptores, el hecho de que los
elementos de control puedan desplazarse a uma segunda
posicibn operante, mostrada con trazado discontinuo
en la figura 6, permite disponer 2l conjunto de micro-
interruptores con sug asociadas palas 52 en cualquiers

de los dos lados opuestos de la via 12 de carretilla,
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Se establecen unos medios de reajuste
de forma conocida, como se muestran en las figuras
13 y 14, para poner en rotacibdn a los elementos de
control desde su posicibén operante, ilusirada en la
figura 6, a su posicién inoperante, ilustrada en la
figura 5.

Como se muestra en la figura 13, tal dis-

positivo de reajuste comprende un grupo de brazos 57

verticalmente espaciados, sustentados desde el arma-
zén de reajuste 58, estando los diversos brazos 57
montados todos ellos por un extremo de los mismos

bara un movimiento articulado alrededor de un Pasador
de articulacién comin 59 verticalmente extendiéc y sobs
tenido por el armazén 58, cuyo armazén estd adeptado
pare montarse en una posicién adecuada & un lado de

la via 12 de las carretillas.

Cada uno de los brazos de reajuste 57
sostiene, junto a su articulacidn, a un brazo 60 trans
misor de movimientos, conectado a través de la barra
de conexién 61 al inducido 62 del solencide 63, estando
el brazo 60 conectado también al resorte 64 de carga

de retorno.

La disposicifn es tal que cuando el sole-
noide 63 asociado a un particular brazo de reajuste se
energiza, el brazo es desplazado desde la ppsicién ino-
perante ilustrada con trazado discontinuo en la figura
14 a la posicién operante ilustrada con trazado conti-
nuo, emn la que la porcibén terminal libre 57a del bra-

zo estd adaptada para acoplarse al borde adyacente 39
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de wn elemento de control 32 gque avanza pasando por el
brazo 57, en el caso de que tal elemento de control se
encuentre en la posicibn oparante ilustrada con perfil
continuo en la figura 15, a fin de desplazar el elemen
to rotatoriamente a la posicidn inoperante mostrada
con trazado discontinuo en dicha figura, correspondien-
te a la posicién de la figura 5.

Tal desplazamiento es resultado de Ja accibn
de cuila entre le esquina 392 del elemento de control 32
de forma octogonal y el brazo relativemente rigido 57
operantemente dispuesto, que aplica un par de fuerzas
al elemento de control, girando asi a este elemento a
su posicidén inoperante.

Se comprenderd que aplicando tal forxma de
dispositivo de reajuste a los medios preselecclonables
del tipo de clavija deslizable hasta ahora conocidos
y a los que anteriormente se ha hecho referencia, el
empuje lateralmente dirigido sobre las clavijas desli~
nebles y producido por el avance de sus extremos libres
pasando por los brazos 57 cuando se encuentran en posi-
cién operante, causeria, con los ejes de las clavijas
en 4ngulo recto con la direccibén de avance de la carre-
tilla, el trabado de las clavijas en los alojamientos en
que se deslizan, y un dispo§itivo de reajuste, como el
gque se muestra en las figuras 13 y 14, representaria en~
tonces la desventaja de que el reajuste de las clavi-
jas a su posicidn inoperante no seria seguro.

Se comprenderd que el espaclamiento ver-
{$ical de los brazos 57 corresponde al espaclamiento

vertical de los diversos elementos de control 32 de
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cada tubo de sustentacién 30, es decir que un brazo
57 corresponde a cada elemento de control.

Cada uno de los diversos solenoides 63 -
seris accionable de manera conocida desde un papel
de control convenientemente dispuesto, que no forma,
parte de esta invencién. Si se desea, en lugar de dis-
poner un solenoide separado 63 por cada brazo de reajus-
te 57, pueden desplazarse todos los diversos brazce si-
multdneamente doténdolos de un solenoide comin de con-

trol.
N 0 T A

Descrita suficientemente la naturaleza del
invento asi como le manera de realizarlo en la précti-
ca, debe hacerse constar que, las disposiciones enverior-
mente indicadas, son susceptibles de modificaciores de
detalle en cuanto no eslteren su principilo fundamental.
Tambidn se hace constar que el invento se refiere a uma
solicitud de patente presentada en Gran Bretafia n?
48775/63 de fecha 10 de diciembre de 1.963, acogiéndose,
por lo tanto, a los beneficios que conceden los Conve-
nios Internacionales en vigor, y siendo lo que constitu~
ye la esencia del referido invento y por lo que se soli-
cita Patente de Invencién por 20 afios en Espafia: "SISTE-
MA TRANSPORTADOR"; caracterizéndose por lo giguiente:
18, Sistems transportador, caracterizado porque incor-
pora uno o més medios de control preseleccionables, que
comprenden uno o més elementos de control montado para
un movimiento rotatorio, en oposicién a uno deslizante,
sobre un miembro de sustentecidn, de manera que sean des

plazables respecto al miembro de sustentacibén a una o



10.

15.

20,

25,

300

més posiciones preseleccionades, disponiéndose medios
para retener desprendiblemente cada elemento de con-

trol en la posicibn preseleccionada, y disponiéndose
medios para devolver cada elemento de control a su po-
sicilén preseleccionada en el caso en que el elemento de
control sea girado respecto a su miembro de sustenta-
cibn fuera de wna posicibdn preseleccionads a través de
una distancia angular inferior a la mitad de la dis-
tancis requerida para desplazar el elemento de control
rotatoriamente desde la posicidén preseleccionada hag-

ta la siguiente posicién rotatoriamente adyacente res-
pecto a su miembro de sustentacidn.

28 ,~ Sistema transportador, seglin lu reivin-
dicacién 12, caracterizado porque los medios destinados
a retener el elemento de control en cada posicidén com-
Pprenden una o mas bolas u otrqs miembros rotatorios adap-
tados para tener una acoplamiemto rodante, en oposicién
a uno deslizante, con las superficies con las que actiian
conjuntamente, estando montado cada uno de estos miembros
rotatorios sobre su asoclado elemento de control y siendo
acoplable en una de una serie de aberturas dispuestas en
une parte del miembro de sustentacién sobre el que va ro-
tatoriamente montado el elemento de control.
38.~ Sistema transportador, seglin la reivin-

dicacibn 22, caracterizado ademds porque cada una de las
aberturas presenta la forma de un entrante de configu-
racibn QF V amplia en un plano en seccibn transversal pa-
ralelo al eje de rotacibn y que se extiende en la direc~
cifn de rotacién de la parte adyacente del elemento de

control, siendo eldsticamente cargads la bola u otro
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miembro totatorio en una direccidn haeia la base de

tal entrante en forma de V, siendo tal la disposicién que
si el elemento de control con su asociada bola u otro
miembro rotatorio se desplaza en cualquier direccién ro-
tatoria eh uha distancia tal que uno u otro de los dos
lados del entrante en forma de V se encuentre todavis

en acoplamiento con la bola u otro miembro rotatorio,
este dltimo, 'junto con su asociado elemento de control,
vuelva bajo la carge eldstica a una posicibn en la que
1la bola u otro miembro rotatorio quede adyacente al fon-

do del entrante.

48,~ Sistema transportador, segin la reivin-
dicacién 2 6 3, caracterizado ademds porque cada elemento
de control estd provisto de un par de bolas u otros miem-
bros rotatorios montados en lados diametralmente opuestos
del eje de rotacibén del elemento de control,

58,- Sigtema transporbtador, seglin cualquiers
de lag reivindicaciones 2 a 4, caracterizado ademés por-
gque las bolas u otros miembros rotatorios se disponen. -
entre un miembro de empuje elédsticamente cargado y el
niembro de sustentacidn provisio de las aberturas de aco-
plamiento de los miembros rotatorios, y medios que mon-
tan al miembro de empuje para un movimiento rotatorio al-
rededor del eje de rotacibn dell. asociado elemento de con-
trol, siendo tal la disposicidén que cuando se gira el
elemento de control para desplazar cada bola u otros miem-
bros rotatorios desde una abertura a otra del miembro de
sﬁstentacién, el propio miembro de empuje gira, de maenera
que las bolas u otros miembros rotatorios tienen un aco-

plamiento rodante con el miembro de sustentacibén y el
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miembro de empuje, con lo cual se facilita el movimien
t0 de rotacibn del elemento de control.

62.,- Sistema transportador seghn la reivini-
dicacibn 5, en cuanto relacionada con la reivindicacién

3, o esta y la cuatré, caracterizado ademés porque los

miembros rotatorios estédn construidos en forma de bolas,
que en une de las dos posiciones diametralmente opuestas
sobre dquel, estédn adaptados para un acoplamiento rodan-
te con una parte del miembro de sustentaciln, provisto
de los entrantes en forma de V, estando adaptada cada
bola en la posicién diametiralmente opuesta sobre 4quel
pars tener un acoplamiento rodante con um miembro de em-
puje elésticamente cargado, que VA montado Para un mo-
gimiento rotatorio respecto al ﬁiembro de sustentacidn
alrededor del eje de rotacidn del elemento de control.

T2,~ Sistema trah3portador, segin la rei-~
vindicaciones 5 a 6, caracterizado ademés, porque el
miembro de empuje vé4 montado para un movimiento rotaborio
por medio de un cojinete de empuje de bolas,

8a.~ Sistema transvortador, segin cual-
quiers de las reinvidaciones 1 a 7, caracterizado ade-
més, porque wna serie de elementos de control montada pa-
ra un movimiento rotatorio alrededor de un eje comin,
con los elementos espaciados entre si en una direccién
a lo. largo de la longitud del eje de rotacibn.

98,~ Sistema transportador, segln cualquieres
de las reivindicaciones 1 a 8, caracterizado ademés,
porque cada elemento de controi, con sus asocliados medios

de retencidén, constituye unae unidad auténoma, permitien-

do la disposicién que cada medio de control se establezea



5

10.

15

20,

25.

30.

con un nimero variable de elementos de control diferen-
temente situado, de acuerdo con las necesidades.

108,~ Sistema trensportador, segln la
reinvidacién 98, como dependiente de cualquiera de
las reivindicaciones 5 a 7, caracterizado ademéds, por—
que cada elemento de control, miembro de sustentaciédn
y miembro de empuje va montado sobre un manguito de
sustentacibn, extremos opuestos del cual estén rsbor-
deados a fin de mantener en posicidn las diversas partes
montadas sobre el manguito,.

l1le,.- Sistema transportador, segin las
reinvidaciones 9 y 10, en cuanto dependientes de la rei
vindicacién 8, caracterizado ademfs porque los mangui-
tos de sustentacibn estdn adaptados pars montarse en
una relacidén de extremo a extremo sobre un tubo de sus-
tentacibén comln, con los extremos rebordeados de unos
manguitos de sustentacidn axialmente adyacentes apoyados
entre si para retener los elementos de control en la de-
seada relacién axialmente espaciada.

128,~ Sistema transportador, segin lasg
reivindicaciones 8 u 11, en cuanto dependientes de cual-
guiera de las feivindicaciones 2 a7, caracterizado por-
que el dispositivo de control comprende ud armazén de sus-
tentacién de configuracién acanalada, con un par de tu-
bos extendidos en relacibn paralela colateral entre los
dos brazos del armazbn, montédndose cada uno de los ele-
mentos de control para un elemento rotatorio slrededor
de o de los dos tubos, y porque el miembro de susten-
tacidén para cada elemento de control comprende una placa

de sustentacién a través delacual pasa uno de dichos tu~

bos con la placa de sustentacidn en acoplamiento con el



10.

15.

20,

otro de los dos tubos, de manera que se restrinja su
movimiento rotatorio, actuando los miembros rotatorios
de cada elemento de control entre cada wno de éstos

y la asociada placa de sustentacién.

138,~ Sistema transportador, segln cual-
quiera de las reivindicaciones 1 a 12, caracterizado
ademds, porque cade elemento de control es de forma
de placa, con su eje de rotacidn extendido perpasndi-
cularmente al plano de la placa, estando relativamente
-inclinadas unas porcilones circunferencialmente adya-
centes de los bordes periféricos de la placa.

148,.- Sistems transportador, segin la rei-
vindicacién 13,caracterizada ademds porque cada 2lemento
de conbrol presente la forma de dos placas similares,
rebordeadas a los largo de sus bordes, asegurindose
entre sf, las dos placas que formen cada elemento de
control y extendiéndose los rebordes de una placa en
wna direccifn de alejamiento respecto & los bordes de
la otra placa.

ems transportador'; tal y co-

mo queda sustancialmente descrito/¢n la presente le-

4 T WY
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