“»

\ Mod. 113

Folicitante:

PATENTE DE INVENCION

e — a——— o 2
—_—-——= Pt

File 12-5p.

@%emmzd @e%@%/ma

dotre

* © -

# TNSTATLACION PARA EL TRANSPORTE DE MATERIALES ™.

“ne
.

.
s ® oy

— o e o e s s
_—"-_— s, s

« v
L -
....
ot e,
. s
veo o

® oo
* .

Andrew T.Kornylak, de nacionalidad norteamer’icana,

residente en 400 Heaton Street, Hamilton, Ohio,

EE.UU, de A,

Esta invencibén se relaciona con un
sistema para la maenipulacibén de materiales y més
particularmente con un sistema de transportedo-

res y un elevador en movimiento contfinuo pare

transferir material desde un 4rea de montaje o
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almacenamiento situada a un nivel, hasta un érea

a otro nivel.,

Un objeto de esta invencién es 1la

transportar articulos disgregados desde un 4rea

de montaje o almacenamientod, provisto de medios
pera cembiar la direccién de desplazemiento de’*se’

LR
. ¢

los articulos y colocarlos en posicién para su, ...
disposicibn sobre un elevador provisto de una °*.**
serie de transportadores. Z:“'
Otro objeto de la invencién es 1af°
provisién de medios para colocar articulos sobwe’
un transportador de un elevador o retirar arfis

.

culos de aguel, que incluyen un camino de ro@iiz
llos accionado por fuerza motriz, adyacente é@ff
elevador y un camino de rodillos normalmente
inactivo sobre el transportedor, ques es accio-
nado por el camino de rodillos adyacente accio-
nado por fuerza motriz, para desplazar un ar-
t{culo sobre el transportador, o desde el mis=-
mo.

Otro objeto de la invencidén es la
provisién de medios para llevar continuamente
erticulos hacia un elevador en continuo movi-
miento y para transferir tales articulos 1 a l
a un transportador situado sobre el elevador.

También esta invencién proporciona
medios para retirar continuamente articulos de

un elevador en continuo movimiento, en una u
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otra direccién de desplazamiento de aquel.

i B o e
Tembién la invencién comprende la

-provigién de un elevador que lleva un elemento

felxible sin fin que se desplaza por una trayec-
toria cerrada y sustenta wme serie de transpor-
tadores, cada uno de ellos provisto de medios
pare aplicar fuerze motriz al mismo a fin de
cargar articulos sobre 81 o retirar tales ar-‘<+«"
ticulos del mismo, siendo suministrada dicha :;:}
fuerza motriz por un transportador cooperante'yé'
adyacente a los citados transportadores.. 2;;'
Otro objeto de la invencién es 19::'
provisién de un elevador provisto de un transe ..
portador en continuo movimiento que comprendé::}

ot 0,

una serie de dedos sustancialmente paralelos, .**

L 4
® oo,

comprendiendo cada dedo un camino de rodilles":
normalmente insctivos, algunos de los cuales pue-
den ser accionados, mientras se mueven, mediante
un camino de rodillos accionado por fuerza mo-
triz, que descarga un articulo en el transporta~
dor,

Otro objeto de la invencibn es la
provigibén de un elevador provisto de una serie
de transportadores, cada uno de los cuales com-
prende una serie de caminos de rodillos a modo
de dedos provistos de medios para evitar la ro-
tacién de los rodillos de aquellos, pero que pue=-
den ser accionados por un camino de rodillos ad-
yacente movido por fuerza motriz, que descarga

un artfculo en aquel.
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Otro objeto de la invencién es la pro-

vigidén de un elevador provisto de una serie de
(o)

transportadores que se desplazan en une trayec-

toria sin fin, comprendiendo cada transportador

una serie de_caminos de rodillos a modo de dedos.
Otro objeto de la invencién es la

provisién de un elevador provisto de transporta-

dores de caminos de rodillos & modo de dedos y'

.0'00
medios para colocer intermitentemente artfculos...

sobre el transpprtador de aquellos a un nivel e

e o

y medios intercalados con los transportadores,sa.
otro nivel para retirar los articulos de los ce-
minos de rodillos a modo de dedos. Otro/objetb'ﬁé

. o *
esta invencién es la provisién de un elevador‘..s
o 0,

provisto de una serie de transportadores que;qé}
desplazan en una trayectoria sin fin, gompre%dién-
do cada uno de ellos un camino de rodillos a modo
de dedo, y medios patentablemente nuevos para su-
ministrar energia e los rodillos de algunos de
tales caminos a fin de desplazar un srticulo sobre
ellos,.

Otro objeto de la invencién es la pro-
visién de un elevador provisto de una serie de
transportadores que se desplazan en una trayecto-
ria sin fin, comprendiendo cada transportador una
serie de caminos de rodillos a modo de dedos nor-
melmente inactivos, y un camino de rodillos in-
tercalado a los anteriormente citados para re-

tirar articulos de ellos.

Otro objeto de la invencién es la
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provisién de medios patentablemente nuevos en

,,,,,,,,,,,,,

wne seccién transportadora de rodillos parg
interrumpir el movimiento de los articulos a
fin de permitir su paso uno a uno a un eleva—g
dor en continuo movimiento que se desplaza en
uns trayectoria sin fin,

Otro objeto es la provisifin de un
par de transportadores entrecortados parae ceami< "

REXY)

biar la direccién de desplezamiento de los arw'..

ticulos & una trayectoria sustancialmente nor=!"*

o ¢

mel a la direccién original de desplazamien--l..’

to. ¢

Estos y otros objetos pueden re=¢ces

sultar evidentes al considerar los asdjuntos’gis
bujos que, considerados con la siguiente deé;:E
cripeién, comprenden una exposicién complei;}a%
la invencién,

En los dibujos, en los que caric-
teres de referencia anélogos indican elementos
anédlogos en todas las diversas vistas :

La figura 1, es una vista en plan-
ta del sistema de manipulacidén de materia~

les.

La figura 2, es una porcién de la fi-
gura 1 a escala algo mayor.

La figura 3, es un alzado de la por-
cién mostrada en la figura 2.

La figura 4, es un alzado fragmenta-
rio de un cemino de rodillos simple como el ilus-

trado en las figuras 1 & 3, que muestra los me-
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La figura 5 es un alzado terminalng
recto de la estructura mostrada en las figuras
la 3.

La figure 6 es un alzado terminal
de un elevador, mostréndose los transportadores
perfiladamente solo.

Lg figura 7, es un elzado frontalre.."

del elevador de la figura 6.

e a0

Le figura 8 es una planta fragmewn}-

taria, parcialmente en seccién, del elevador que

nuestra los caminos de rodillos a modo de dedd§*que

comprendem un transportador y los medios de cﬁ@ﬁé—

¢ *V
s @ o

racién con los medios de transferencia. *eet

at ¥,

La figura 9 es un alzado parcial, pdr
la linea 9-9 de la figura 8, que muestra loéiéé;
dios para girar los transportadores terminalmente
para el recorrido de regreso de su trayectoria
sin fin.

La figura 10, es wna vista fragmen-
taria tomada sobre la 1fnea 10-10 de la figura 8,
que muestralos medios para accionar los rodillos
de los caminos a modo de dedos.

La figura 11l es un alzado fragmen-
tario que muestra medios frenadores para evitar
la rotacibn de los rodillos sobre el transporta-
dor; y »

La figure 12, es una vista terminal
de los mismos.

Con referencia aliora a los dibujos
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¥y particularmente a las figuras 1 y 4, el sistema

20 de manipulacién de materiales de esta inven-

cién compfende un conjunto cargador y/o descar- E"”HJHH

=D

gador 21 que cambia la trayectoria de despdasC @H
zamiento de los articulos desplazados por aquel,élhf”
a través de un éngulo de 902 sustancialmente;

un transportador de recogida 21' y un transpor-
tador de transferencia 22 que transfiere artf{-*+»>e

odpg

culos desde el transportador 21' al elevador . = °

(AR 1]

23 e incluye unos miembros de armazén 24, 25 yngn

» ®0

26 y unos postes verticales 27 y 28, Los arma—, - -~
zones 24, 25 y 26 presentan unos pies 29, 30 .S.
y 31, mostrados, y otros, no mostrados. PR

Asociado a un conjunto cargador 23}}hay
un escape 32 de avance de paquetes simples quéﬂéy_
pide el recargamiento del conjunto cargador ai?{
Los articulos se suministran, desde su punto de
fabricacifn o almacenamiento, al transportador e
32 de avance de paguetes simples por medio de cual-
quier transportador adecuado, aqui mostrado en fbrma
de camino de rodillos 33 del tipo de funcionamiento
por gravedad.

El transportador de recogida 21* com-
prende una serie de postes o bloques de susten-
tacién 34 montados sobre los armazones 24 y 56°'.

Los armazones 24 y 56! estén sustentados sobre
los pies 29, 30 y 31. Cada bloque de apoyo 34 es-
té provisto de un adecuado cojinete para el mu-

filn 35 de cada uno de los rodillos 36, Los rodi-

llos 36 estén adecuadamente espaciados para aco-
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modar dedos 37 de los caminos de rodillo 38 y
los dedos 39 de los caminos de rodillos 40 so-
bre el transportador de transferencia 22, Los
ceaminos de rodillos 38 y 40 se forman por con-
siguiente intercalédndose con los rodillos

36.

El conjunto 21 cargador y/o des-

cargador tiene unos caminos de rodillos 41 y ~"’**

0“#0
42 en linea con los caminos de rodillos 38 y e

»
40 respectivamente. Los dedos y ceminos de ro- 2"

»

dillos a que se hace referencia anteriormente«..«

-

est4n montados en un armazén 43 articulado sobre

ejes 210 montados en cubos 211 sobre los arméif&
zones 25 y 26 en linea con el eje del rodilld Af

>

accionado por fuerza motriz: ILos rodillos 457..° 1
de los caminos de rodillos 40 y 42 son acci&Lé;g
dos por fuerza motriz por medios que seguidamente se
deseribirén. Los caminos de rodillos 38 y 40 es-
tén montados sobre la placa 213 y los caminos de
rodillos 41 y 42 estén montados sobre una placa
214, La placa 213 y 214 estén montadas sobre
unas cajas 212 de manera que el conjunto del ar-
mazén 43 con los caminos de rodillos 38, 40 y 41
¥ 42 pueden oscilar como una sola unidad.

El rodillo 44 estéd montado sobre un
érbol 44' que gira en unos adecuados cojinetes
sobre bloques de cojinetes 47, Una rueda dentada
48 v4 montada a un extremo del 4rbol 44' y es

accionada por una cadena 49 desde una rueda den-

tada 50 montada sobre un 4rbol 51 conectado me-
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diante adeucados engranajes de reduccién 52

al motor 86 montado sobre un miembro de,%;%ﬁﬂ?'if

mazén 53. Se aplica una adecuada tensién a la dan
cadena 49 por medio de un rodillo loco 54 mon-
tado sobre un brazo 55 ajustablemente montado
sobre un miembro de armazén 56. Asi, se apiica

fuerze motriz al rodillo 44. El1 rodillo 44

*
®ee,,

establece constacto con los rodillos locos 57,.-..

. * *
*® 00

sobre los caminos de rodillos 40 y los rodillos

e
.0 L 4

locos 58 sobre los caminos de rodillos 42, E@h;-

A X

tre los rodillos 46 hay otros rodillos locos %9.

.

Cada rodillo 45, 46, 57, 58 y 59 esté provisto,

de adecuados cojinetes antifriccién 60. E1l eo~

Ceoe

jinete antifriceién incluye un manguito no *:-

.
. & .

mostrado que va montado sobre un corto muﬁén;*:
62, que se proyecta a través del armazén 43:. '
El mufibn 62 tiene una muesca circunferencial no
mostrada destinada a acomodar o un resorte ©
resortes 64: El resorte 64 puede ser de alambre
largo que se acople a los mufiones 62 de los di-
versos rodillos 46, 57 , 58 y 59 o bien puede
haber varios resortes, cada uno de ellos acopla-
do bajo el mufién 62 sobre un rodillo 59 y so-
bre los mufiones 62 de 1los rodillos adyacentes
46. Los rodillos 57, 58 y 59 estén montados en
unas aberturas 200 de tamaiio exagerado en el ar-
mazén 43, de manera que pueden desplazerse 1i-
bremente hacia los rodillos 44 y 46, respectiva~-

mente., Por medio de la presibn ejercida contra

los rodillos 57, 58 y 59, el par de fuerzas del
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rodillo 44 se transmite a los rodillos 46.
Un engranaje 170 en el mufibn 44¢

adyacente a la rueda dentada 48, se acopla €583 {\

un engreanaje 171 situado sobre el arbol 172
montado entre los caminos de rodillos 41 y 42,
Una rueda dentada 173 va montada también sobre
el arbol 172. Una cadena 66 conecta la rueda
dentada 173 & une rueda dentade 65 situada so-'°*"
bre el &rbol 67, sobre el que v4 montado un roi;:}
dillo 68. Este rodillo se acopla por debajo de"g"

¢ * o

los rodillos terminales 46 sobre los caminos °: .
de rodillos 42, Esto proporciona unza ayuda de‘f'

fuerze motriz en el extremo del transportadorss- -
22 de transferencias o recogida. Este no hahdiq:}

sido conectado. o ae

. o »*

® o0

En el extremo receptor del trarsw .
portador de recogida 21 se sitfia un escape 32
de avance de paquetes simples, que acepta arti-
culos del sistena transportador 33. E1 escape
32 de avance de paquete simples incluye un arma-
zén indicado en su conjunto en 69, que susten-
ta a un armazén oscilante 70, que oscila alrede-
dor de wn pivote 71 que comprende al eje de un
rodillo libremente giratorio 72. E1 armazén 70
gogstiene un rodillo 73 provisto de un 4rbol T4.
El nuiidn 74 se desplaza en una ranura 75, en el
armazén 69. En el extremo del armazén oscilante
70 hay un tope 76 para paqutes. Un rodillo 77
accionado por fuerza motriz, que tiene un &rbol
78, va montado sobre el armazbén 69, Una rueda

dentade 79 va montada sobre el &rbol 78 y se arras-



"

5.

10,

i5.

20,

25,

30.

("p\'

u- 317258

tra une cadena 80 sobre aguella, que pasa sobre
una rueda dentada 81 situada sobre el 4rbol 74.
Una rueda dentada adicional 82 va montada sobre
el 4rbol 78 y una cadena 83 pasa sobre ella has-

ta una rueda dentada 84 situada sobre un 4rbol

85 montado sobre el armazén 69. Un motor 8@@

monta sobre el miembro de armazén 87 y su 4rbol [z

e ovezevs A
® oo o

88 sostiene a una rueda denfade 89 que mueve

[
. oo

una cadena 90 pare accionar la rueda dentada éT‘sobre

*

*
e
.I A4

el 4&rbol de entrada 92 de un engranaje de reduc-

cibén 52: Una rueda dentada 177 va montada soﬁ%}”él

® o0

érbol de salida 51 de una caja de engrénaje de

.
et o

reduccién 52 en el lado opuesto a la rueda den~,

tada 50. Una cadena 178 conecta la rueda denﬁ@?

da 179 situada sobre la caja de engranaje 97 b °

o e o
® e

la rueda dentada 50' situada sobre el engranajé
de reduccibn 52. La rueda dentada 179 va montade
sobre el 4rbol de entrada de la caje de engra-
naje 93. E1l 8rbol 94 de la caja de engranaje 93
tiene una rueda dentada 95 sobre é1l. Una cadena
96 pasa alrededor de las ruedas dentadas 95 y
84 para aplicar fuerza motriz a los rodillos 73
y 77. Un brazo 97 en forma de L va montado so-
bre el armazén oscilante 70 y sostiene en el
extremo libre de la L un rodillo 98, que funcio-
na de la manera que se describird seguidamente.
Como anteriormente, se indioa, el
armazén 43 se articula sobre el eje del rodillo
44, Se aplica un movimiento oscilante vertical

al armazén 43 por el medio gue se describiri aho-
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ra. El elevador incluye los postes 27 y 28, cada
uno de los cuales sostiene una cadena sin fin 100

que se desplaza alrededor de las fuedas denta%?%_&f;,ﬁwﬁ

superiores 10l y las ruedas dentadas inferiores \’

cién por medio de cadenas 103 que corren sobre

las ruedas dentadas 104 situadas sobre un 4rbol

L]
®o0.e

105, El 4rbol 105 es puesto en rotacién por me—

L
. L]

dio de um engranaje de reduccién 106 montado soa-e

.0'..

bre un soporte 107 en el poste 27. El engranaje-

e« * 0

de reduccién 106 es accionado por un motor 108-...'

rrovisto de un arbol 109 acoplado al 4rbol de ¢

entrada 110 del engranaje de reduccién 106, UHES"

s o
¢ o

cadenas 103 conectan las ruedas dentadas 104 y -

LI

11 situadas sobre el &rbol 112 de las ruedas Gen—

® se,
.
AN }

tadas 101. En la s cadenas 110 se montan unos* -
transportadores 113 a intervalos espaciados que

se mantienen en la posicibn deseada mediante un
par de palancas acodadas 115, una a cada extre-
mo de un transportador 113 y provista de brazos
116 y 117, articuléndose cada palanca acodada ‘
115 y 114 y presentando unos brazos 116 y 117 so-
bre los cuales se encuentran repsectivamente

los rodillos 118 y 119 en los extremos de los bra-
zos acodados. Los rodillos 118 se deslizan en

ungs muescas 120 en la realizacién del movimien-

. to descendente y los rodillos 119 se deslizan

por las muescas 121 para mantener a los trans-
portadores 113 horizontales y con el brazo acoda-

da 117 horizontel. En el recorrido de vuelta, la
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‘la palanca acodada 115 oscila y el bramo 116

se dispone horizontalmente, girando los trans—

portadores 113 verticalmente.

o N
€8 St

Los transportadores 113 son simi- : [/
lares y cada uno de ellos incluye un miembro :
de armazén posterior 122 y miembros de armezén’

laterales 123 y 124, contrapuestamente dispues-

-
® e,

tos. Los miembros de armazén latérales 123 ¥ ...,

o ©* ¢
e 00

124 estén respectivamente conectados a las ca~ |

*e’ee

denas 100 por medio de 4rboles cortos 125 y ;?é%

e e o
[ X 4

respectivamente, fijados a dichos armazones 1':

® o0

terales. Los afboles cortos 125 y 126 sostienen

también a las palancas acodadas 115. Los dedos ,

127 y 127 de los caminos de rodillos estén fijh-

¢ s e
* e @

dos al miembro de armazbn posterior 122 y sa',’

¢« o

extienden hacia adelante paralelemente a los
miembros de armazén laterales 123 y 124. Los
dedos 127 estédn provistos de rodillos locos 129.
Los dedos 128 estén provistos de rodillos accio-
nados 130. ILa fuerza motriz se aplica a los
rodillos 130 por medio del rodillo 68, que se
acopla al rodillo terminal 130 de umna serie.

Los rodillos 129 estén giratoriamente montados
en reiles 132, Los rodillos 130 estén giratoria-
mente montados en railes 133. Los rodillos 131
estdn montados en aberturas exageradas 134 y son
impulsados hacia los rodillos 130 por medio de
regortes 135 que se acoplan bajo el montaje de

articulacién 136 de los rodillos 131 y sobre

los montajes de articulacién 137 de los rodillos
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130,

3

En la versién agqui mostrada, el ele-

vador funciona desplazando a los transportadores

...... T

113 hacia abajo, aunque entra en el dmbito de

5 la invencién el desplazarlos hacia arni%yégﬁjnﬂﬁf%
vertir el ciclo completo. Cada miembré de arma-:
z6én lateral 123, 124 sostiene en su extremo libre-

un rodillo de leva 138 que se acopla entre dedps’"

o6 o9

espaciados 139 y 140 desplazablemente montadosugu
10, sobre el armazén 43. El movimiento descendenté: .
de la repisa o transportador 113 hace que el afa
mazén 43 se articule alrededor del eje del rodi-:
1lo 44, elevendo al dedo 37 y 39 entre los rogi--
llos 36 para recoger cualquier carga sostenié&zﬁo-
15. bre aquellos y en contacto con el tdpe 141 dﬁﬁé}
tablemente montado sobre el miembro de armazén
25. Como los rodillos 46 estén accionados, la
carge serd desplazada transversalmente a su tra-
yectoria original hacia el transportador 113,
20. El acoplamiento del rodillo deleva 138 entre los
dedos 139 y 140 pone también el rodillo accionado
68 en acoplamiento con el rodillo més delantero
( figura 10 ) del dedo 124. Esto hace que los
rodillos 130 giren transportando la carga sobre
25. el transportador 113 hasta el tope 142 situado
sobre el miembro de armazén posterior 122,
El rodillo 68 estéd provisto de mu-
fiones 143 montados en una ranura angulada 144
en un soporte 145 fijado al extremo del camino de

30. rodillos més externo 41. ELl rodillo 68 es impulsa~
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do a resorte hacia el rodillo 46 sobre el camino
de rodillos 42 y el rodillo 130 situado sobre el
dedo 128, por medio de un soporte 145 impulsado

a resorte, articulado sobre el pasador de articu-

lacién 189 cuyo eje se encuentra en linea con 3“m%§§5f'.

el eje del rodillo final 46 del camino de gu%i:;g _

o ¢

LN 2 )

estd cerca de un éngulo bésico; estando el apoyo,

*
..00

del rodillo 68 junto al otro &ngulo bésico. Junte.

L ]
»

al vértice, la horquilla de resorte 146 va montea-

[ 2 'Y

da por:medio de un pasador 147. Una barra 148 se

A
ot g0

extiende desde la horquilla resorte 146 a travéa.

* » L}
LI

de una abertura adecuada practicada en un sopqnjz
te 149 y presenta una adecuada tuerca 150 sobféivf
ella. Un resorte helicoidal 151 rodea a la baféa'
148 impulsando al soporte 145 hacia la izquierda
en la figura 3.

E1l control de los dedos 139 y 140 des~
de la pogicibén de acoplamiento a la posicién de
desplazamiento y desde ésta a la posicién de de-
sacoplaniento, se efect@a mediante una barra de
control 152 articulada al armazén en 153 y al de-
do 140 en 154. Los dedos 139 y 140 estén desliza~-
blemente montados sobre el armazén oscilante 43

por medio de una placa ranurada 155 y se interco-

nectan mediante una conexién 156 articulada &n 157

al armazén 43. La conexién 156 presenta unas aber-
turas alargadas 158 y 159, respectivamente para

los pasadores 160 y 161 situados en los dedos 139
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¥y 140, respectivamente. Unos rodillos antifric-

cibn 162 ven situados entre los dedos 139 y 140

para suavizar el funcionamiento de aquellos. fﬁf%?mﬁﬂ
> § SEPRL

La inclinacién del armazén 43 se

controla mediante un amortiguador 163 que com-
prende un cuerpo cilindrico 164 articulado en

165 sobre un miembro de armazén 166, y un pis-

MR T

tén no mostrado, que tiene una biela 167 artiout-.

*® o0

lada en 168 sobre un blogque 169 montado sobre el

armazén 43, El movimiento descendente del pis?@m.

L AP

se efectlia contra presién fluida y el ermazén, se

restablece en la posicién de la figura 3 por .

LA XYY

medio de adecuados resortes no mostrados que:sgd®,

acoplan al pistén. R

L N ] L)
¢e ¢

El rodillo 98 situado en el byakzq

ce

97 en forma de L se encuentra en posicién de aco-
plamiento con el armazén 43 cuando este Hltimo

se oscila a la posicién mostrada en la figura 3.
Esto causa la elevacién del rodillo 74 y del to~
pe 76 para los paguetes, haciendo que un pague-

te P se apoye contra eltope 76' a elevar sobre di-
cho tope antes mencionado y a enviar hécia los
rodillos 36 para descansar contra el tope ter-
minal 141.

Siempre que funcione el elevador, el
armazén oscilante 43 serd inclinado con movi-
miento de vaivén a través de un dngulo de unos
302, La inclinacién es una direccién contrariag a
las agujas del reloj en la figura 3 es produci-

da por el rodillo de leva 138 que se acopla al
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dedo 139, siendo firmemente retenido el rodi-

Sy 1lo 138 por los dedos 139 y 140 durante una p
=8 S
porcién del desplazamiento del armazén 43. La [suoy/|

inclinacidén del armazén 43 hace que el dedo

5. _ 139 se desplace hacia la @erecha y el dedo 140
se desplace hacia la izquierda en la figura 3,
hasta que alcanza la posicidn mostrada con ...,

LR 2Py

1ineas discontinuas, en la que el rodillo de ! . &

leva 138 es liberado y el armazén 43 Vuelve el

10. en el sentido de las agujas del reloj a la Péf,:
sicién inicial. Esto hace que el rodillo de +s»
leva 98 descienda para elevar al rodillo accies
nado 73 y el tope de paquetes 76 elevéndose{gi}
paquete P sobre el tope 76' para su envio hééi%

15. el tope terminal 141. El contacto del rodillp :
de leva 138 con los dedos 139 y 140 hace que
los rodillos accionados 46 de los caminos de
rodillos 40 recojan el paquete P y lo impulsan
hacia los transportadores 113. Este movimiento

20, determine también la rotacién de los rodillos
accionados 130 en los dedos 128 de los caminos
de rodillos por medio del rodillo 68 accionado
por fuerza motriz e impulsado a resorte, en el
extremo del armazén 43, Por,este medio, el pa-

25, quete es transportado sobre el transportador
113 apoyféndose contras el tope 1l42. Despuéds de
que cada paquete P ha sido transferido al trans-
portador o repisa 113, el transportador 32 de
avance de paquetes simples es puesto en funcio-

30. nemiento pare soltar otro paguete a recoger.
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Para evitar el movimiento del pa~marom

quete P sobre el transportador o repisa %h%
despuds de su carga sobre el mismo, funczona\:»
un freno 190 para fijar a los rodillos 13l. Ei
freno 190 comprende unos blogues 191 y 191'
nontados sobre los dedos 128 de los caminos

de rodillos. Un taladro cilindrico 192 en el

L2
®Reqa

bloque 191 acomoda un tapén o barra 193 que pa~

o &
o-o

sa también e través del bloque 191'. Un rodi-,

o".,

1lo de leva 194 v4 montado sobre un extremo .ael

.. .

rodillo 193 por medio del pasador 195. El bloque

tos

de freno 191 va montado sobre el otro extremo

L
M AR

de la barra 193 y es impulsado a resorte hgcia

un rodillo 130. E1 bloque 196 va fijado als.:'
armazén del dedo 128 de camino de rodillo por.
medio de un tornillo 197. El blogue 196 tlene
un taladro 198 destinado a acomodar a un re-
sorte helicoidal 199 que se apoya contra el
bloque de freno 191 impulséndolo contra el ro-
dillo 130. Cuando el armazén oscilante 43 y
los caminos de rodillos 42 se interconectan
con el tramsportador 113 por medio del rodi-
110 138 y los dedos 139 y 140, el mismo rodi-
1lo 194 se acopla a8l extremo del camino de
rodillos 42 alejando al blogue de freno 19l
del rodillo 130 permitiendo la rotacién del mis-
mo por el rodillo 68.

La descarga de los transportadores
113 se efectfa por medio de un transportador de

rodillos 175 provisto de una serie de dedos
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adaptados para intercalarse con los dedos 127 y
128 de los transportadores 113, si estos Glti-

mos se desplazan descendentemente en todo mo- TFETTMW|:
® ' S
&

.

transportador 174 de cualquier tipo adecuado.

El transportador 175 puede ser de cuslquier ti-
po adecuado, préferiblemente similar a la pon{‘;T
cién intercalada del transportador 21, pu- v

-
.
'.\Q

diendo ser incluso una prolongacién del trans- ¢
portador 176. ety

-
tes

Si los transportadores se desplaza-

*
Tesasd

sen ascendentemente de modo continuo, se inverti-
o * e
. TS

rian todas las direcciones de rotacién y'moqu’
PR
® 3206

LA

Se incluyen aspectos de seguridad”

mientos anteriormente descritos.

como aigue.

Si un paquete no fuese adecuadamen—
te colocado sobre una repisa o transportador 113,
estableceria contacto con un brazo 180 de in-
terruptor limitador montado sobre el brazo 181
de una palanca acodada 182 que pone en rotacién
a la palanca 182 en direccién contraria a la
de las agujas del reloj en la figura 3, de manera
que el brazo 183 desplazard al brazo de disparo
184 del microinterruptor 185 adecuadamente mon-
tado en el miembro de armazén 56, para deterner
al sistema. Unas protecciones 186 van convenien-

temente colocadas frente al elevador para evitar

la posibilidad de paso del personal a la abertura
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del suelo o contra un transportador. Si un paque-

 te que ha pasado el brazo de disparo 180 1lle- = . ...

- ol
se adecuadamente al transportador 175, estable--

cerd contacto con el microinterruptor 187 in-

terrumpiendo el sistema., E1 control manual del

sistema se consigue por medio de una o més es=.,,

. * @
ow

taciones 188 de botones pulsadores duplicadas'l

..
oL ey
o

vy adecuadamente montadas para su acceso por gl.,

ERE S
.,..0

personal. , -

N O T A

-
. .
—————————— —— e L my

¢ tw
» D

Descrita suficientemente la natq:
> .

* . -
raleza del invento, asi como la manera de rege-°

S

lizarlo en la préctica, debe hacerse constat®
que las disposiciones anteriormente indicadas
son susceptibles de modificaciones de detalle
en cuanto no alteren su principio fundamentale.
También se hace constar que el invento se re-
fiere a una Solicitud de Patente presentada en
Norteamerica, con el nfmero Ser. No. 398.146,
de fecha, 8 de septiembre de 1.964, acogiéndo-
se por lo tanto a los beneficios que conceden
los Convenios Internacionales en vigor, y sien-
do lo que constituye la esencia del referido
invento y por lo que se solicita Patente de In-
vencién por 20 afios en Espafia, sobre :"INSTALA

CION PARA EL TRANSPORTE DE MATERIALES "; carac-

terizédndose por lo siguiente:
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12 ,,~ Instalacién pars el transpor-
te de materiales, caracterizada porque comprende
medios para suministrar paquetes a manipular, me-
dios de avance de paquetes simples que reciben
& aquellos desde los citados medios de suministro,-
medios transportadores que reciben paquetes sim-
Ples de los c¢itados medios de avance, medies de
transferencia para tomar paquetes de los citados
medions transportadores, medios elevadores con oCon-
tinuo movimiento, medios de cooperacién situados
en estos Ultimos y en los medios de transferencia
que actdan causande el funcionamiento de los me-
dios dltimamente citados pare ret;rar un paquete
de los medios transportadores, cooperando los ci-
tados medios @e»transferencia ¥ los de avence de
raquetes simples para determinar el funcionamien-
to de estos dltimos..

28 .~ Instalacién, segin la reivin-
dicacién 18, caracterizade porque los medios des-
tinados & suministrar paquetes comprenden un trans
portador ¥y los medios de avance de paquetes sim-
ples incluyen un escape que comprende un tope fi-
jo para detener un paguete, un tope mévil, un ro-
dillo transportador accionado por fuerza motriz,
asoclado y desplazable con dicho tope mévil, y un
rodillec accionado por fuserza motriz que sigue al
citado tope fijo.

. 38.- Instalacién, segén la reivindi
cacién 28, caracterizado porque incluye un rodi-

llo loco entre los citados rodilles accionados por
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fuerza motriz, y en la que dicho rodille mévil
accionado por fuerza motriz va montadoc sobre un
par de brazos articulados scobre el eje del cita~-
do rodillec locco y se desplaza verticalmente ele-
vando un paquete sobre el tope fijo hasta el men
cionado rodille loco y el otro rodillo aocibnado
por fuerza motriz, y en la que el tope mévil de~
tiene a los sucesivos paquetes.

48~ Instalacibn, segln la reivindi
cacién 38, caracterizado porque incluye un sopor
te montad§ sobre un brazoc que sostiene al redi-
llo mévil y acoplable a un dispositiVO de recogi
de de articulos pare elevar al citado rodille mé
vil.

58,- Instelacién, segin la reivin-
dicacién 18, caracterizado porque los medics trans
portadores incluyen‘una serle de rodillos espacig
dos entre si que siguen a los medios de avance de
paquetes simples y en la que los citados medios
de transferencia incluyen un armazén oscilente
provisto de una serie de caminos de rodilles a
modo de dedos que se entrelazan con los citades
rodillos espaciados entre si para elevar paquetes
desde estos Ultimos.

68,~ Instalacibn, seglin la reivine
dicacién 58, caracterizada porque alguncs de los
rodillos seleccionados de los caminos de rodilloes
a modo de dedos, son accionades por fuerza motriz.

T84= Instalacién, segin la reivin-

dicacién 58, carascterizeda porque diche armazén
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oscilante incluye armazones laterales, un rodillo
accionade por fuerze motriz y montado entre los
extremes de los armazones laterales sobre adecue~
dos mufiones, cuyos mufiones constituyen el punto
de articulacién para el citado armezén oscilante,
una rueda dentada sobre uno de dichos muficnes y
una cadena que conecta la citada rueda dentada a
una fuente de fuerza motriz, y en la que diches
caminos de rodillcs a modo de dedos se extienden
en sentido perpendicular haste un lado del eje
del citade punto de articulacién, y en la que wna
serie de camings de rodillos se extienden en sen-
tido perpendicular hasta el otro lado del eje del
citado punto de articulacién.

' 88 .~ Instalacién, segin la reivin-
dicacién 78, caracterizada porque los caminos de
rodillcs de diche armaabn oscilante comprenden ro
dillos transportadores longitudinalmente espacia~
dos y rodillos locos intermedios, incluyendo ade-
més medios que impulsan e los citados rodillos lo
cos & un acoplamiente friccional con los citados
rodillos transportadores.

92.- Instalacién, segin la reivin-
dicacién 88, caracterizado porque por le¢ menos
uno de los citades rodillos locos se acopla al ci
tado rodilloc montado en el eje de articulecién del
referido armezén oscilente.

102,.,~ Instalacién, segin la reivin-
dicacién 72, caracterizado porque incluys otro ro

dillo acciocnado por fuerza motriz en el extremo
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exterior del citade armezén oscilante y que se
acopla al rodille tramsportador final en dicheo
armazén oscilante.

ll2.~ Instalacién, segin la reivin-
dicacién 18, caracterizada porque los medios de
avance de paquetes simples comprenden un escape
provisto de medios para detener una linea de pa
quetes y medios que funcionan desplazando un ra
quete sobre los medios transportadores, y en la
que los medios transportadores incluyen una se-
rie de rodilloes trensportadores espaciados en-
tre si, que reciben paquetes del citado escape,
incluyendo ademéds un armezén articulade entre
sus extremos y provisto de una seris de camings
de rodillos a modo de dedos, presentando rodi-
llos accionados por fuerza motriz, entrelazéndo
86 a un lado del citadc eje de articulacién los
citedos caminos de rodillos a modo de dedos con
los mencionedos rodillos espaciados entre si pa
ra retirar un paquete de los mismos y despleazar
lo en direccibn normal a su treysctoria de des—
pPlazamiento original, un redille transportader
accionado por fuerze motriz y apoyedo sobre el
eje de articulacién del citado armazén, una se-
rie de caminos de rodilles en el otro lado del
citado eje de articulacién y un rodille acciona
do por fuerza motriz en el extremo de dichos ca
minos de rodilles, que transmite impulse rotati
vo & los rodilles de los mismos.

128.~ Instalaciém, segtn la reivin
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dicacién 118, caracterizado porgue dicho escape )
incluye un tope f£ijo adaptadeo para”detener un pe-
quete, un rodillo transportador libremente girato
rioc, un par de brazecs articulados sobre el eje
del citado rodille transportader, un rodillec mé-
vil accionado por fuerzs motriz y montado junte a
los extremos libres de los citados brazes, un to-
pe para paquetes en los extremes libres de dichos
brazos, y medios en tales brazos acoplables a un
camino de rodillos sobre los caminos de rodilloes
a modo de dedos para elevar dichos brazes y el rg
dillec mévile

l32.~ Instalacién, segin le reivin-
dicacién 12, ocaracterizada porque los medies de
avence de paquetes simples para permitir lg ali-
mentacién de un paquete cada vez, incluyen trans-
portadores que comprenden rodilles transportado-
res espaciados entre si, medios elevadores de mo-
vimliente vertical que incluyen transportadores hg
rizontales para recibir paquetes, medios de trans
ferencia pars recibir paquetes de los citados trans
pdwadores Y avanaxrlos hacia dichos medles elevadg
res, los menclonados medios cooperantes en los me
dios de transferencia y medios elevadores actuan—
do conjuntamente para retirar un paquete de los
medios transportadores y colocarlo sobre un trans
portador continuamente mévil de los mediocs eleva~
dorese.

l42 .- Instalacién, segdn la reivin-

dicacibén 138, caracterizada porque, cada unc de
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de los transportadores continuamente méviles com—
prende un armazén, medios transportadores monta—
dos sobre dicho armazén, medios sobre los referi-
do medios de transferencia para suministrar ener—
gia a fin de accionar positivamente los medioes
transportadores sobre diche armazén.

158 .- Instalecién, segin la reivin-
dicacién 148, caracterizade porque, dichos medios
transportadores comprenden caminos de rodillos a
modo de dedos accionados por fuerza motriz, cade
unoc de los ocuales comprende un par de miembres de
sustentacién paraslelos, rodilles longitudinalmen-
te espaciados y montados sobre dichos miembroes de
sustentacibén, rodilles locos intermedios y situe~-
dos por debajo de los citados rodillos espaciados
entre si, y medios que determinan el acoplamiento
friccional de los citados rodillos leocos con los
rodillos espaciados entre si.

l62 .- Instalacibn, segéin la reivin-
dicaolén 158, caracterizada porque los medios deg
tinados a suministrar fuerza motriz accionadora a
los rodillos movidoes por tal fuerza de dicho trans
portador en continuoc movimiento, comprenden un ro
dillo accionado por fuerza motriz en el extremo de
los medios de transferencia adyacentes a un trans
portador, y acoplables al rodille terminal de un
transportador. »

1728.,~ Instalacién, segdin la reivin-
dicacién 16, caracterizada porque, los medios de

transferencia comprenden un armazén oscilante arti
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culado entre sus extremos, una serie de oaminos de
rodillos a modo de dedos extendides hasta un lado
del citado punto de articulacién o interacoplados
con los rodillcs de los medios transportadores y
une serie de caminos de rodillos montados en dicho
armazén y extendidos frente & los mencionados cami
nos de rodillos a modo de dedos, un rodillc alarga
do montado giratoriamente sobre el eje de articula
cién del citado armazén oscilante, medics para gi-
rar positivamente dicho rodillo alargado, algunos
de los mencionados caminos de rodilles que se arti
culen a uno y otro lado del referido rodille alar-
gado, comprendiendo rodillos longitudinelmente es-
péciados. rodillcs locos intermediocs a los citados
rodillos espaciados entre si y que se acoplen fric
cionalmente a los mismos, acopléndose uno de los
rodillos locos de cada grupo al rodillec alargado,
¥y en la que el rodille accionado por fuerza motriz
en el extremo del armazén esté provisto de medics
accionadores y se encuentra en contacto friceional
con un rodillo loco en un caming de rodillos selec
cionedoe

182.~ Instalacién, segdin la reivin-
dicaoclén 162, caracterizadc porque el transportador
incluye un brazo proyectadec hacia los medios de
transferencia y proviste de un rodilloc de leva en
su extremo exterior, ¥y en lea que los medios de trans
ferencia incluyen un armazén oscilante, un par de
dedos longitudinalmente méviles adyacentes al extre

mo exterior del referido armazén oscilante y acopla
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bles al enlace del rodillo de leva conectado & di-
chos dedos paras determiner su dgsplazamiento longi
tudinal en direcciones opuestas, un soporte para
el citado armazén oscilante, medios que conecten
unoc de dichos dedos con el citade soporte, en vir
tud de lo ocual los referidos dedos se desplazan &l
oscilar dicho armazén oscllante, acopléndose el ci
tado rodillo de leva a un dedo cuando el transpor-
tador se aproxima, en su movimiento desoendente,
al ermazén coscilante y a los referidos dedos, ase
gurando uncs pasadores de retencién, al rodilloe de
levam durante una segunda parte dei movimiento deg
cendente y liberande a dichc rodillo de leva des-
pués de un movimiento descendente predeterminadc.

A 188 ,~ Ingtalacién, segin la reivin-
dicacién 188, caracterizado porque incluye un amor
tiguador parg controlar el movimiento del citado
armazén oscilante.

208 .~ Instalacién, segfin la reivin-
dicacién 172, caracterizade porque incluye medios
dg avance de paquetes simples accplables por medio
de un camino de rodillos a modo de dedos en diche
armazén oscllante para causar el funcionamiento de
los citados medios de avance de paquetes simples.

218.~ Instalacién, segin la reivin-
dicaocién 202, caracterizada porque comprende un
tope fijo para detener una linea de paquetes, un
rodillo transportador libremente girétorio adyacen
te y situado més allé de dicho tope, un rodille

transportador accionado por fuerza motriz que sigue
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al citado rodille libremente giratorioc, un par de
brazes montades sobre el eje del referido rodille
libremente giratorio, un rodille accionade por
fuerze notriz y giratoriamente montade en dichos
brazos, un tope mévil situado delante de dicho 1o
dillo mévil, medies conectados a los citados bra~
zos y acoplables por medic de los medics de trang
ferencia para articular los referidos brazos y ha
cer que el referido tope mfvil se acople a un pa~-
quete siguiente para detenerlc y avanzar el paque
te seleccionado hasta los medios transportadores.

228 ,~ Ingtalacién, segin la reivin-
dicacién 172, caracterizada porgue la conexién
que enlaze los dedos méviles comprenden una palan
ca artiocnlada entre sus extremes y provista de un
extremo suéltamente conectado a cada dedoe

238.- Instalacién, segin la reivin-
dicacién 138, caracterizada porque los medios ele
vadores comprenden miembros de armazén verticales
¥y espaciados, cadenas sin f£in seobre dichgss miem-
bros de armazén, y en la que ocada unc de los trans
portadores comprende un armazbén frontal abierto,
medios que fijan al citado armaezén a dichas cade-
naes, medios pare mover dichas cadenas a fin de des
plazer los citados medios transportadores que cog
peran con el armezén transportador y dichos miem—
bros de armazén verticales para mantener los refe
ridos transportadores horizontales durante el mo-
vimiente descendente y para mantenerlos verticeles

durente el movimiento ascendente de retorne, y ca



5e

20

25,

30.

-»-317255" Tl

minos de rodillos a modo de dedos montados sobre
diche armazén frontel abrierto, estando adaptedos
los rodillos de algunos de tales camines para ser
acocionados por fuerza motriz.

248 ,~ Instalaclién, segin la reivin-
dicacién 18, caracterizada porque comprende un
transportador de almacenamienteo pars el almacena~
miento de un tren de articulos y medios para selec
cionar y trensportar un séle articulec desde el c¢i-
tado transportador de almacenamiento a un elevador
mientras este dltimo se encuentra en movimiente.

258,~ Ingtalacién, segin la reivin-
dicacién 24, caracterizads porque comprende una ba
rrera para su acoplamiento con un borde inferior
de un articule para gbstaculizar el paso del mismo
desde un punto a otro adyacente, medios para elewvar
el borde acoplado por encima de la barrera y medios
paers mover el articulo sobre esta tltima hasta el
punto adyacente.

268 ,~ Instalacién, segdn la reivin-
dicacién 24, caracterizada porque, el mecanismg de
escape para articulos simples, comprende una barre
ra para su acoplamiento con el borde inferior de un
articulo a fin de obstaculizar el paso de este dl-
timo desde un punto hasta otro adyacente, medios de
rodillos para elevar el borde acoplado por encima
de la barrera y pars impulsar el articule por enci-
me de la misme hasta un lugar adyabente.

272 .~ Instelacién, segdn la reivin-

dicacién 12, caracterizada porque los medics para
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transportar un articule hasta el elevador comprenpr
den, un transportador en el elevador, medios para
recibir un articule del transportedor de carga y
ponerle en posicién sobre el elevador, un rodillo
sobre e; extremo del transportador de carga y me-
dios vara accionar al rodille, un rodilloc acciona-
do en el extremo del transportador, y medios para
embragar los rodillos entre si a fin de accionar el
rodille accionado desde el rodille accionador mien
tras el elevador se encuentra en movimiento.

288,- "“Instalacién para el transpor—
te de materiales"; tal y como queda sustancialmen=-

te deseriﬁo en la presente Memoria é ilustrade en

g8o0la carae

prava’
i
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