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PATENTE DE INVENCION

por veinte afios,

para todo el territorio espafiol, por " MEJORAS INTRO-
DUCIDAS EN UN DISPOSITIVO DESPLAZADOR DE OBJETOS ",
cuyo privilegio se solicita a favor de lag entidad ho-
landesa GEBR. STORK & CO'S APPARATENFABRIEK N.V., do-
miciliada en Boorstraat 1 - AMSTERDAM (Holanda) y cuyo
inventor es D. JOHARNES BERWARDUS VAN DER WINDEN, de

nacionalidad holandesa, con domicilio en 41, Hendrik Van

Borsselenkade - Amstelveen — HOLANDA - con prioridad de
la solicitud de Patente Holandesa n? 6.605.310, del 20
de Abril de 1966, gquien ha hecho cesidn de los derechos

sobre'esta Patente a la entidad solicitante.

EEKORTIA DESCRIPTIVA
La presente Patente tiene por objeto, como su titu~-
lo indica, unas mejoras introducidas en un dispositivo

desplazador de objetos.

Sabido es que para el llenado de recipientes vacios,
por ejemplo botellas de leche, se utilizan con frecuen-
cia instalaciones en las cuales los recipientes o em~

balajes vacios circulan sobre una c¢inta transportadora
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situada a un nivel inferior mimntras que las bote~

llas llenas, para ser situadas en grupos en el in-
Yerior de estos recipientes, adelantan en wna cin-
ta de direccidn perpendicwlar a la del movimiento de
los recipientes a llenar. La altura de esta cinta
viene determinada por la posicidn de trabajo de la
rdquina llenadora de botellas y estd situada por en~
cima de la cinta transportadora de los recipientes
la cual estd normalmente situada sobre el suelo.
Para colocar las botellas en los recipientes va-
cios, es por tanto necesario que las botellas sean

elevadas desde la cinta de suministro y luego des-

-plazedas una cierta distancia en el sentido de su

movimiento y luego colocadas en los recipientes,
para lo cual debe salvarse la diferencia de altura
entre la cinta suministradora de las botellas y la
cinta‘de los recipientes a llensr.

Un aparato ejecutado para realizar este proceso

requiers varias caracteristicas. Es evidente que a-

parte de desempefiar el movimiento anteriormente citado,

es asimismo necesario que las botellas se cojan y vuel-

van a soltar en tal forma que la veloeidad, en direccién
vertical al comienzo y fin del movimiento sea menor que

en la etapa intermedia para que, por un lado, durante

la recogida de las botellas éstas no estén expuestas

a une aceleracidn demasiado elevada que podria provo-

car la caida de las mismas de las empufiaduras y, por
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otro lado, no sean defiadas al depositarlas. la dl~
tima condicidn es especialmente importante y es de-
seable que, una veg ajustada la velocidad del movi-'
miento, €ste no esté influido por diferencias de pe-
so0 del grupo de botellas a colocar.

Finalmente, el conjunto de operaciones debe efec-
tuarse lo mds rdpidamente posible puesto que la ca-
pacidad de la instalacidn estd determinada por el
tiempo empleado en esta operacidn.

Son conocidos dichos sistemas para realizar estos
movimientos. En uno de ellos se emplea un hrazo que
puede moverse por encima del lugar del llenado estan~
do unido a un aparato elevador que levanta las bote-
llas y las deposita después de un recorrido del bra-
zo por encima de la cinta transportadora de los re-
cipientes. Otro sistema estd provisto de una cinta
transportadora movida por cuatro ruedas motrices
situadas en las esquinas de un rectdngulo, estando
el recipiente situado sobre é1 recorrido y el grupo
de botellas conducidas periddicamente hacia la dere-
cha y hacia la izgquierda.

En todos estos sistemas no es posible encontrar
las condiciones anteriormente mencionadas a menos
que se aplique un mecanismo motriz muy complicado
que natumlmente sexrd caro y sensible a miltiples

perturbaciones.

Esta Patente de Invencidn tiene por objeto pro-
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porcionar unas me joras en este tipo de aparatos
mencionados en el predmbulo para que pueda ser
construido de forma sencilla y econdmica y propor-
cione un movimiento motrisg de acuerdo con las con-
diciones anteriormente mencionadas. De acuerdo con
la invencidn y a partir de un eje animado de una
rotacidn uniforme ésta se convierte en la rotacidn
periddicamente variable de un segundo eje de modo
que la velocidad angular de este Wltimo varia senoi-
dalmente en funcidén del desplazamiento angular del
primer eje. El segunido eje acciona un primer brazo
el cual estd articulado a un segundo brazo cuyo ex-—
tremo que lleva o soporta articuladamente el transpor-
tador, estd guiado por unos drganos guiadores consis-
tentes sustancialmente en dos porciones rectas sepa—
radas, situadas respectivamente sobre los lugares

en los cuales las botellas son levantadas y luego
depositadas y dichas porciones rectas estdn unidas
por medio de una parte intermedia curvada. ILas lon-~
gitudes de las porciones rectas serdn ventajosamente
desiguales estando situada la parte mds larga encims

-

de la cinta de los recipientes o envases a llenar.

Debido al hecho de que el segundo eje estd gober-
nado con una velocidad angular que varia senoidalmen-—
de en combinacidn con los antes mencionados brazos

articulados entre si, de los cuales el extremo del

segundo brazo estd conducido por los drganos guiadores
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se obtiene una accidn transporte que, en relacidn
con la velocidad instantdnea de las botellas, cum—
ple con las condiciones anteriormente mencionadas.

El aparato posee, ademds, la ventaja de una cons-
truceidn sencilla permitiendo partir de una rota-
¢idén uniforme.

Segin une realizacidn preferente, la porcidn guia~
dora curva es semicireular, siendo el radio de curva-
tura menor que la longitud del primer brazo estando
situado el centro de curvatura por encima del centxo
de rotacidén del primer brazo.

Una construceidn sencilla para comseguir la rota-
cidn periddicamente variable es aquella en que el se-~
gundo eje gobierna a una rueda dentada gue engrana
con una cinta sin fin que estd guiada por una segunda
rueda dentada, de rotacién libre, estando unida la
cadena en la parte recta comprendida entre las rue-
das dentadas a una biela cuyo otro extremo libre estd
articulado con una manivela movida con velocidad uni-
forme por el eje motriz.

La cadena estd preferentemente constituida por dos
cadenas paralelas espaciadas entre si e interconecta-
das por una pieza de conexidn portadora de un turridn
cuyos extremos estdn guiados segin una 1inea recta
y dicho turridn queda articulado con la biela.

ELl transportador de botellas estd suspendido del

extremo del segundo brazo. DPara evitar que durante
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los movimientos del brazo se origine un movimiento

oscilatorio alrededor del centro de rotacidn se co-

loca sobre el bastidor una rueda dentada, preferen~
temente f£ija, de tal forma que es concéntrica con el
segundo eje; esta rueda dentada estd acoplada por
medio de una cadena sin fin a dos ruedas dentadas de
rotacidn libre interconectadas entre si cuyo eje de
rotacidn coincide con el eje del punto de articule-
cidén entre el primer y segundo brazo.

la otra rueda dentada estd acoplada por medio de
una cinta sin fin con una rueda dentada que estd fi-
jemente unida al punto de articulacidn de donde se

suspende el transportador.

Para hacer mds comprensible la presente Patente,
se describird ahora un modo de realizacidén de la mis-
ma haciendo referencia a los dibujos que se acompaiian
en los cuales:

Ia figura 1 representa una vista esquemdtica en

alzado de un aparato mejorado segin la presente Patente.

Ia figura 2 es un alzado de las partes y elementos

que ejecutan el movimiento senoidal de vaivén.
Ia figura 3 corresponde a los elementos guiadores

¥y al brazo que cooperz con los primeros.

Ia figura 4 muestra una corrslacidn existente en-
tre el desplazémiento angular del eje motriz y la po-

sicidn del extremo del segundo brazo.

En la figura 1, puede observarse la cinta 1 a lo
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largo de la cual llegan las botellas 2, cuyo movi-
miento es perpendicular a la de la cinta 3 que
trensporta los recipientes a llenar 4. Ia figura
representa esquemdticamente el transportador de bo-
tellas 5 con el grupo de botellas 6 suspendidas de
aquel, Dicho transportador debe trazsladarse desde
la posicidn representada hasta introducirse dentro

de los reciplentes 4.

El transportador 5 estd unido a un bastidor y
el cual por medio de los miembros sustentadores 8
estd suspendido del turridn 9 existente en el extre-—
mo del brazo 10, estando guiado dicho turridén 9 por
log elementos guiadores curvados 11. Dichos ele~
mentos guiadores comprenden una seccidn recta mds
corta 12 situada encima de la cinta 1 por la que cir-
culan las botellas y una seccidn recta mds larga 13,
situada por encima de la cinba 3 a lo large de la cual
adelaﬁtan los recipientes vacios que deben rellenarse.

El otro extremo del brazo 10 estd articulado en 14

al extremo del brazo 15 ypor su otro extremo éste mis-

mo brazo 15 estd calado sobre wun eje 16 que lleva una
tueda dentada 17. Una cadena sin fin 19 engrana con
esta rueda dentada 17 y con una sezunda rveda denta-
da 18. Dicha cadena, en el trozo recto comprendido
entre las ruedas dentadas 18 y 17, estd unida por
un turridn 20 con la biela motriz 21 cuyo extremo 22

estd unido a la manivela 23. ZEsta manivela 23 estd
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conectada a un eje 24 =l cual gira con velocidad
uniforme.

Debe hacerse notar que el centro de la curvedura
25 del arco 11a estd situvedo por encima del centro
de rotacidn del eje 16.

El funcionamiento del aparato es como sigue :
El eje 24 proporciona un movimiento de rotacidn uni-
forme, el cual, debido a la transmisién consisiente
en la manivela 23 y la biela 21, proporciona - al
punto 10 - un movimiento de vaivén. Ia velocidad';
de dicho punto ee varia senoidalmente en Funcidn
del desplezamiento angular de la manivela 23.

Como consecuencia de esto la rotacidn de la rue-
da dentada 17 y del eje 16 estard relacionada del mis-
mo modo con respecto al giro de la manivela 23. Debi~
do a la forma en que es movido el turridn 9 por los
dos brazos 10 y 15 y empezando por una posicidn ini-
cial determinada de la manivela 23, resulta gque al
principio del movimiento ascendente,yn cierto desplaza-
miento angulat de esta manivela 23 corresponders a una
pequelia distancia en direccidn vertical recorrida por
el turridn 9. De este modo, las botellas no se elevan
de repente con uns gran veloeidad, pero después, para
la parte siguiente del recorrido un mismo desplazamien-
to angular de la manivela 23 corresponde con un consi-

derable movimiento del turridm9-en direccidn horizontal

mientras que en la Wltimag parte del recorrido (cuando
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las botellas son colocadas) otro pequefio desplaza-
miento angular de la manivela 23 corresponderd a
una pequefla distancia recorrida por el turridn 9
en direccidn vertical.

Todo esto se pone de manifiesto en la figura 4 en
la cual se han sefialado a lo largo de la linea curva
de desplazemiento las posiciones de 9 en funcidn del
desplazamiento angular de la manivela 23.

Al final del recorrido de descenso el turridn S

se detiene durante un cierto tiempo durante el cual
los elementos sujetadores 5z pueden soltar las bote~
llas 6, empezando entonces un movimiento inverso de
las mismas caracteristicas.

Es evidente que de esta forma y con ayuda de me-
canismos motrices muy sencillos puede realizarse un

movimiento que cumpla con todas las condiciones re-

queridas para estos fines.

La figura 2 muestra algunos detalles del aparato
descrito. E1l motor eléetrico 26, por medio de la po-
lea 27, ajustable a través del volante 28 y por la
correa 29, transmite el movimiento a la polea 30 la
cual estd situada sobre el eje de entrada a la caja
de engransjes 31 cuyo eje de salida 24 mueve la mani-
vela 23. Por medio de la articulacidn 22 la manivela
estd unida a la biela 21 cuyo otro extremo estd unido
al turridn 20 estando incorporado este dltimo a la ca-

dena 19. Los extremos de este turridn estdn guiados
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por las ranuras acolisadas 32. Ia rueda dentada 17
estd fije al bastidor mientras que la rueda dentada -
18 estd soportada por un tensor 33 que puede ajustaise:
gracias al mecanismo 34.

Ia figura 3 muestra los dos brazos 15 y 10 y los
elementos guiadores 11 con su parte semicireular 11a
y sus tramos rectos 12 y 13. Esta figura muestra i~
gualmente la conexién del turridn 9 mediante una rue-
da dentada 35 calada sobre el mismo y las dos ruedés
dentadas 36, 36a montadas sobre un eje gue puede gi-
rar libremente alrededor del punto de pivotacidn
14 asi como la rueda dentada 37 fijada al bastidor.
Ias ruedas dentadas 37 y 36 estdn interconectadas
por medio de la cadena 38 y las ruedas dentadas 36a y 35
estdn interconectadas por medio de otra cadena 39.

Durante el movimiento del turridmS comducido por
los elementos 11 la cadena 38 no se mueve alrededor
de la rueda dentada fija 37 por lo cual el turridn 9
no puede oscilar alrededor de su eje longitudinal y
de este modo el grupo de botellas suspendidas no pue-
de balancear.

Descrito suficientemente en qué consiste esta Pa-
tente, de acuerdo con la descripeidn del modo de eje~
cucidn tomado como ejemplo en las figuras anexas, se
comprende gue podrdn introducirse en las mejoras obje-
to de la misma, cuslesquiera modificaciones de detalle

se estimen convenientes, siempre que no alteren su
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egencialidad, a cuyo fin se declaran de novedad y

propia invencidn de D. JOHANNES BERNARDUS VAN DER
WINDEN, las siguientes reivindicaciones que consti-

tuyen la

NOTA REIVINDICATORIA

12 -~ " KEJORAS INTRODUCIDAS EX UN DISPOSITIVO
DESPLAZADOR DE OBJETOS " caracterizadas, esencial-
mente, porque, partiendo de un primer eje motriz do~
tado de un movimiento de giro uniforme, dicha rota-
cidn uniforme se convierte en la rotacidn periddica-
mente cambiante de un segundo eje de modo que la ve-
locidad angular de este dltimo varie senoidalmente
en funcidn del desplazamiento angular del primer eje,
llevando calade dicho segundo eje un primer brazo
que estd articulado & un segundo brazo cuya extremi-
dad, a la que estd articuladamente el transportador,
viene conducida por unos elementos guiadores los cua-
les poseen dos porciones rectas, situadas respectiva-
mente por encima de los dos lugares en donde primero
han de ser cogidos los articulos y luego han de ser
depositados lox:mismos y ambas porciones guiadoras
rectas qﬁedan interconectadas entre si por una por-
c¢idén intermedia curva perteneciente a estos mismos ele-
mentos guiadores.

28 - llejoras, segin la anterior reivindicacidn,
en las que se prevé que el dispositivo posea las men-

cionadas porciones rectas de los elementos guiedores
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de desiguales longitudes correspondiendo, la poreidn
mds larga a la situada por encima del lugar en don— .
de se depositen los articulos transportados. -

38 - Kejoras, segin las anteriores reivindicaciof
nes, en las que la porcidn intermedia curva de estos
elementos guiadores es semicircular y el radio de
curvatura de este semicireulo es menor que la longi-
tud del mecionzdo primer brazo y asimismo su centro‘
de curvatura queda situado por encima del centro de
rotacién de este primer brazo.

42 - Mejoras, segin les anteriores reivindicacio~
nes, en las que el segundo eje lleva una rueda denta-
da sobre la cual engrana una cinte sin fin que, asi-
misxo engrana con una segunda rusda dentada y dicha
cinta queda unida, en la parte recta comprendida
entre lag dos ruedas dentadas, al exiremo de una bie-
la cuyo otro extremo libre estd articulado allextremo
de uﬁé manivela movida por el primer eje motriz do-
tado de rotacidn uniforme.

&8 - Mejoras, segin la anterior reivindicacidn,
en las que la cadena antes citada estd formada por
una doble cadena cuyas dos partes quedan separadas
entre si.pero quedan unidas por medio de una pieza
de conexidén que lleva un turridn cuyos exiremos estén
guiados por unas guias rectas acolisadas quedando ar-
ticulado dicho turridn a la mencionada biela.

62 ~ lejoras, segun las anteriores reivindicacio-
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nes, en las que sobre el bastidor de la mdquina,
se coloca una rueda dentada fija y dispuesta con- o
céntrica con respsecto al segundo eje, quedando a-
coplada esta rueda dentada, por medio de una cade-
ng sin fin a una de dos ruedas dentadas interconec-
tadas entre 8f{ y de rotactdn libre, cuyo eje de ro-
tacidn coincide con el eje de articulacidn existente
entre el primero y el segundo brazo, de modo gue lg
otra de estas dos ruedas dentades estd acoplada,por
otra cadena g8in fin, con una rueda dentada la cuax
estd fijamente unida al eje de conexidn articulada
del transportador.

78 - % NMEJORAS INTRODUCIDAS EN UN DISPOSITIVO
DESPLAZADOR DE OBJETOS".

Todo tal y conforme queda descrito y reivindicado

en la memoria descriptiva que antecede y que consta
de trece hojas escritas a mdquina por una sola de sus

caras. y tres planos gque la ilustran.

MADRID, o0 ASR 1067

GEBR.STORK & CO'S APPARATENFABRIEK,
N.V.,
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