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"PERFECCIONAMIENTOS EN LA CONSTRUCCION DE
MANDOS PARA EL ACCIONAMIENTO MULTIPLE DE
TRANSPORTADORES SIN FIN O CIRCULARES®,

Fodicitants:  VEB FORDERANLAGEN BAUTZEN, entided slemena,
residente en: Wilthener Strasse 44, 86 BAUTZEN,

_Repiblica Democrdtice Alemene,

Ta invencion se refiere a2 un mendo, espe-
cislmente para el accionamiento miltiple de trans-
portedores sin fin o cireculares, en 1los cuales se
logra una distribucidn igualada de la carge por los

5e distintos accionamientos, mediante unos interruptores
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dispuestos en la estacidn tensora, que producen uns
variacidn de la velocidad en el accionamiento.

Ya se conocen mandos para el acclonamiento
miltiple de trensportadores sin fin o cireulares en
los cuales se emplean “accionamientos flotantes",
Estos ¢rabajan de manera que el accionamiento dis-
puesto desplazablemente sobre railes y que se apoya
a través de un resorte contra una pared ﬂja, se¢ des-
plaze 2l veriar la tension de la cedena, De este mo-
do se logra, a través de palancas, una graduacidn de
la velocidad de salide del engransje y con ello una
correccidn de la traccidn parcial de la cadena de
arrastre de este accionamiento.

Tembién se conoce un manio en el cual 10s
accionamientos estén equipados con engrannjes gra-
dusbles sin escalon elguno a través de un servo-motor.
Mediante un interruptor de retorno especial, cuyo hu-
s8illo de vaior nominal se acciona desde la estacidn
tensora y su husillo de graduacion poi' un motor de
graduacic'm especial, se conecta el servo-motor del
engranaje graduable sin escalon alguno duranté un
tiempo tal que el patin tensor alcanza de mevo su
posicion correcta,

Los mé.ndos hasta ahora conocidos permiten
el empleo del accionamiento miltiple¢bolo mediante un
gasto considerable, empleando construcciones especia-
les de los engranajes o de los inbterruptores.

El objeto de la presente invencion es des-
arrollar un mando mediante el cual, en forma sencilla,

se efectia una graduacidn de la transmisidén del en-
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granaje de la cadena, que existe en cada accionamien-
to, de meners que la velocidad se var{a para que el
pat{n correspondiente al accionamiento de cada eata~
cidn tensora se salga solo muy poco de su posioién
central.

De acuerdo con la presente invencidn ésto
ge logra porque en cada estacidn tensora, con excep-
0idn de la del accionamiento de gufe, se han montado
dos pulsadores de fin de carrera y un interruptor
inversor de direccidn, comectando los pulsadores al
servomotor del engranaje de cadena del accionamiento,
de manera que el petin tensor se traslade de mievo en
direccidn hacia su posicidn central y el interruptor
inversor de direccion desconecte el motor de regula-
cién en el momento en que se presente una inversion
en la direccion de movimiento del patin tensor. Ambos
pulsadores de fin de carrera se han montado de modo
que se accionen cuando el patin tensor haye alcanzado
una distancia determinadae desde 1a posicidn central.
Para cada direccidn se ha dispuesto un pulsador de
fin de carfera. El accionamiento del interruptor in-
versor de direccidn, se efectiia a través del patin
tensor. En la estacidn tensora se ha montado otro
interruptor de fin de carrera de manera que sea acw
cionado en la posicidn central del patin y a través
de un relé asi como de un relé de tiempo conecte bre-
vemente el servomotor para reducir asi la diferencis
de velocidad de los engranajes de cadena. Los pulsa-
dores de fin Qe carrers se han dispuesto conjuntamente

graduables para corregir el alargamiento de le cadena.



5.

10,

15.

20,

25.

30.

Para los interruptores y relés se pueden emplear
elementos con contacto y/o sin contacto. Al emplear
emisores de aviso de giro para lograr una marcha
sineronica, trabajan éstos sobre un receptor dife-
rencial, habiéndose montado sobre su eje unas regle
tas para accionar los pulsadores de fin de carrera
¥y siendo accionado el interruptor inveréor de direc-
cidn por el receptor diferencisl,

Ia invencidn se explica a base de un ejem—
plo de ejecucidn.

Muestran:

La figura 1 un plano de situascidn de un
transportador sinfin o circular con dos acciona-
mientos, los pulsadores de fin de carrera y el in-
terruptor inversor de direccidn.

La figura 2 el plano de conexiones para el
mando, especialments para el acciomsmiento miltiple.

La instalacidn del transportador sin fin
0 circular se compone de los dos accionamientos con
los motores de accionamiento 1 ¥ 2 que & través de
engranajes de cadena 3 y 4 y otros escalones de en-
granajes fijos accionan la cadena de traccidn del
transportador sin fin. Bsta cadena estd gufada a
través de las dos estaciones tensoras 7 y 8 corres-
pondientes a los dos accionamientos. En la estacidn
tensora 8 del accionamiento 2 se han montado los pul~
sadores de fin de carrera 9 y 10 y un interruptor
inversor de direccidn 11 que & través de los reles
12 y 13 conectan el servomotor 6 para le graduacién

de la transmisién del engranaje de cadena 4. El servo-
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motor § sirve para la graduseidn de la velocidad del
transportedor sin fin en el accionamiento de guia,
Con excapoién del mando eldctrico los dos acciona-
mientos son de ejecucidn ideéntica.

S1 la velocidad de salida en el engranaje
de cadena 4 es inferior a la del engranaje de cadena
3 es arrastrada la estacion tensora 8; el pulsador
de fin de carrera 10 es accionado y conecte a través
del reld 13 el servomotor 6 en el sentido de giro, de
menera que Se aumenta la velocidad de salida del en-
granaje de cadena 4, Cuando las velocidades de salide
de los dos engranajes de cadena son iguales se para
el patin tensor. 51 la velocidad de salide del engra—
naje de cadena 4 resulta mayor que la del engranaje
3, invierte el petin tensor de la estacidn tensora 8
su direccion de movimiento y se desplaza en direccidn
contraria, En este momento, desconecta el interruptor
inversor de direccidén 11 el relé 13 y con ello el
servomotor 6 de manera que la velocidad de salida del
engranaje 4 resulta solo poco superior que la del en-
granaje 3. Esta reducida diferencia de velocidad hace
que la estacidn tensora se desplace muy lentamente
haste que ée acciona el pulsador de fin de carrera 9
y a través del relé 12 acciona el servomotor 6 de ma-
nera que Se reduzca la transmisidn y con ello la ve-
locidad de salida del engranaje de cadena 4. El servomo-
tor 6 se desconecta por el interruptor inversor de di-
reccidn 11 cuando se invierte el sentido de movimiento
del patin tensor. EL pati{n tensor, por lo tanto, por

regla general munce llegara a estar parado, sino que
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dores de fin de carrera 9 y 10, que son sobrepasados

ligeramente. Como .este movimiento se realiza muy len-
tamente no repercute desfavorablemente en la marcha
del transportador sin fin,

51 a pesar de todo se hubiese de reducir
més la velocidad de este movimiento, ésto se puede
lograr con un mando algo mas ampliado. El interruptor
de fin de carrera 14 es accionado en la posicidn cen-
tral del patin y conscta a través del relé 16 el ser-
vomotor 6, de manera que la diferencia de la velocidad
de 1os dos engranajes de cadena resulta mas pequefia.
Medianterel relé de tiempo 15 se vuelve a desconsctar
el servomotor 6. |

Para compensar el alargemiento de las cade-
nas se deben montar los tres pulsadores de fin de
cafrara 9, 10 y 14 de manera que se puedan graduar
conjunﬁamente.

La conexidn descrita ss puede emplear tam-
bién para sincronizar dos transportadores sin fin de
trabajo independiente, Para elldae accionan por cada
transportador sin fin un emisor de aviso de giro, tra-
bajendo ambos sobre un receptor diferencisl. Sobre el
eje del receptor diferencial se han montado las regle—
tas para el accionamiento de los pulsadores de fin de
carrera 9, 10 y 14, El inbterruptor inversor de direc-

cién esta acoplado con el receptor diferemcial. Al

presentarse uns perturbacidn del sincronismo de los

transportadores sin fin, es girado el receptor dife-

rencial y acciona uno de los pulsadores de fin de
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carrera 9 o 10, De esta manera, se varfa a través de

*\.\

un servomotor en uno de los engranajes de cadena del
accionamiento de uno de los tramsportadores sin fin
la relacidén de transmisidén, de modo que Se vuelva &
restablecer el sincronismo, EL proceso exacto trams-
curre tal y como se ha desorito pera el sccionamiento
miltiple.

-NOTA -

Descrita suficientemente la naturaleza del
invento, as{ como la manera de realizarlo en la prac-
tica, debe hacerse constar que las disposiciones an-
teriormente indicadas, son susceptibles de modifica-
ciones de detalle en cuanto no alteren su principio
fundamental , siendo lo que constituye la esencia del
referido invento y por lo que se soliocitae Patente de
Invencidn, por 20 afios en Espafia: “PERFECCIONAMIENTOS
EN LA CONSTRUCCION DE MANDOS PARA EL ACCIONAMIENTO
MULTIPLE DE TRANSPORTADORES SIN FIN O CIRCULARES";
caracterizéndose por Lo siguiente:

18,- Perfeccionamientos en la construccidn
de mandos para el accionamiento multiple de transpor-
tadores sin fin o e¢irculares, especialmente para lo-
grar una distribucion iguslada de la carga de cade
uno de los accionamientos individuales, caracteriza-
dos porque en cada estacion tensora, con excepcidn
de la del accionsmiento de gufa, se disponmen dos pul-
sadores de fin de carrera y un interruptor de inver-
8i6n de direccidn, conectando los pulsadores de fin
de carrera al servomotor del engranaje de cadena del

accionamiento, de manera que el patin temsor se tras-




lade de muevo en direceidn hacie su posicidn central

y el interruptor inversor de direccidn, desconecte

el motor de rTegulacidén en el momento en que Se pre-

sente una inversidn en la direccidn del movimiento
5. del patin tensor. _

' 28,~ Perfeccionamientos, segin la reivin-
dicecidn 12, caracterizados porque en la estacidn
tensora se ha dispussto otro pulsador de fin de ca-
rrera de manera que Sea accionado en la posicién

10. centrzl del patin y a través de un relé, asi como de
un relé de tiempo conecte brevemente el servomotor
para. reducir as{ la diferensia de velocidad de 1os
engranajes de cadena, |

3%,~ Perfeccionamientos, segun las reivine
15. ‘dicaciones 18 y 28, caracterizados porque los pulsa-
| dores de fin de carrera se han dispuesto de manera que
Se pueden desplazar y ajustar conjuntamente para corre
,gii' el alargamiento de la cadena,
48 ,~ Perfeccionamientos, segin las reivin-

20, dicaciones 18 y 22, caracterizados porque para los
interruptores y los relés se han empleado elementos
de contacto y/o elementos que actuan sin contactos,

58 .- Parfeccionamlientos, segin las reivine
dicaciones 14 a 4& para lograr el sincronismo de dos

25. transportadores sin fin de trabajo independientes,
siendo accionado por cada uno de los transportadores
sin fin un emisor de aviso de giro, caracterizados
porque los emisores de aviso de giro trabajen sobre
un receptor diferencial y porque sobre el eje del

30, receptor diferencial, se han montado las regletas
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para el accionamiento de los pulsadores de fin de
carrera, y ol interruptor inversor de direccidn se
acclona por medio del receptor diferencial,

68.- "Porfeccionamientos en la construceién
de mandos para el accionemiento miltiple de transpor-
tadores sin fin o ciroulares"; tal y como queda subs-
tancialmente descrito en la presente Memoria e 1llus-

0s dibujos adjuntos.
Esta Memoria cygsta de mueve hojas, escri-

trado ey
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