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Este invencién se refiere a un aparato transpor-
tador, y nds particularmente & un transportador acumulador
que tiene plataformas prisioneras hechas avanzar de modo
- controlable y acumuladas de modo controlable autométicameg
.te en respuesta a la demanda, %
7 La tecnologfa de anteriores transportadores in—?
idhye trgnsportadores de bandejas de tipo acumulador ,én :
rlos cuales se Hacen avangar bandejas individuales pof ﬁnoé
.medios propulsores con el uso de perros que se aplican g :
"las bandejas. Las bandejas avanzan hasta que encuentran
.otra bandeja inmediatamente delante, y son liveradas en-
;tonces de los medios-de accionamiento para acumularse. Si;
‘sin embargo, las bandejas de madera convencionales se daﬁaﬁ
ien cierta medida, como ocurre frecuentemente, el transpor-
tador se agarrota fdcilmente debido a que las partes de
‘bandejas rotas se introducen en el mecanismo o debido a
‘que los perros de propulsibén dejan de aplicarse a la ban-
deja o de ‘separarse de la bandeja. Esto presenta un proble-
ma real en los casos en que es neéesario un funcionamiento:
automdtico seguro.

Adeﬁés, es frecuentemente deseable tranuportar

. lalternativamente cajas de cartdén ordinarias de mercancfas ;
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u otros artfculos de varios tamafios y formas sobre un trang
portador acumulador que sea también capaz de tramsportar !
bande jas.
Ademds, es a menudo deseable tener un transpor- ;
tador con plataformas recirculatorias prisioneras, que se :
avenzarfan solp cuando existe una demanda , y permanecerlan
&nactlvas, pero preparadas hasia entonces. %
i

Por lo tanto, un objetc de este invencidn es
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proporcionar un transportador que tiene plataformas pri= -
sioneras capaces de recirculacidén controlada, capaces“de !
$
soportar bandejas, ya sea dafladas o de otro modo, y capa 7

ces, alternativamente, de soportar otros articulos o ca1as

5 de cartdén, segin sea necesario. !
Otro objeto de esta invencidn es proporcionar |
un sistema de transportador acumulador que tlene una plura

lidad de plataformas recirculatoriass sujetas de modg ﬁr;-’

sionero y capaces de ser recirculadas o de permanecer.gn

L » i

10 una condicidén de almacenamiento acumulado. L
Otro objeto de esta invencidn es proporéioﬂdﬁ i
un sistema transportador que tenga plataformas recireula~
torias articuladas en condicidén prisionera, capaces de
ser cogidas por o separadas de los medios propulsores del
15 transportador. .
0tro objeto de esta invencidén es proporcionar un
sistema transportador del tipo acumulador, que tiene pla-:
taformas recirculatorias accionables de modo controlable
entre una condicidén de almacenamiento estacionario, una
20 condicidn de recepcidén de carga estacicnaria, une condi-
cibn de transferencia mévil, una condicidn de eliminacidni
de carza estacionaria y un retorno mévil a la condicidn dé
almacenamiento, todo mientras que los medios propulsores :
del “transportador estdn siendo hechos avanzar continuamen%
25 te, Las plataformas se desplazan automdticamente entre e34

tas condiciones segin requiere el funcionamiento.

Otro objeto de esta invencidn es proporcionar un
sigtema transportador acumulador semiprisionero, en el cual
unas plataformas individuales de una pluralidad de plata—~

30 formas son hechas avanzar automdticemente desde una posi-
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cibén de carga estacionaria hasta una condicidn de trens-—
ferencia en respuesta a una condicién cargada. El avance
de la plataforma cargada dispara ademds la liberacién de
la plataforma anterior en almacenamiento para hacer gﬁe;
el miembro propulsor del transportador haga avanzar la -
plataforma vacia desde la posicidn de almacenamiento“ias-
4a la de carga, donde esliberada de su posicidén aplicada
para permenecer en descanso hasta que esté cargada.
Estos y otros obaetos de esta invencién se ha—

rdn notorios por el estudio de la descripcidn siguiente,

juntamente con los dibujos, en los cuales: ;

Ia figura 1 es una vista en planta, generalmen-
te esquemdtica, del nuevo sistema mostrado generalmente '
en diagrema en blogues;

Ia figura 2 es una vista en alzado en seccidn
del aparato de la figura 1, dada por el plano II-IT;

Ta figura 3 es una vista fraguentaria, en alza~
do, latefal, aumentada, de una parte del nuevo sistema;

Ia figura 4 es una vista en seccidn dada por
el plano IV-IV de la figura 3;

La figura 5 es una vista superior, en perspectl—
va, aumentada, fragmentaria, de una parte del aparato
transportador, mostrando parte de los medios de control
en la zona de carge del transportador;

Ia figurs 6 es una vista en perspectiva, frag-
mentaria, aumentada, de los medios de control de la figu-
ra 53

La figura 7 es una vista en planta, superior,
de los medios de control de las figuras 5 ¥ 6;

' la figura 8 es una vista en seccién dada por
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el plano VIII-VIII de la figura T;

Ia figura 9 es una vista fragmentaria aumentada
de una parte del aparato de la figura 8;
Ia figura 10 es una vista fragmentaria, en alza

do lateral, de los medios propulsores del aparato trang-

. portador, mostrando los perros individuales montados.go-

10

15

20

.....

bros de leva de liberacién de perro ;n la zona de carga;

La figura 1l es una vista en perspectiva ffagme
taria de la zona de descarge del aparato transportaddf;

Ia figural? es una vista fragmentaria, en pers-—
pectiva, de la zona de carge de la figura 11, dada desde
el 1lado opuesto, con una plataforma descargada mogtrada
pasando a través de la zona de descargas

Ta figura 13 es una vista en perspectiva de la
zone de descarga de la figura 12; mostrada con una plata—
forma cargada en descansoj

Lo figura 14 es una vista en alzado lateral,
fragmentaria, de una parte de los nedios propulsores,

mostrendo su funcionamiento en la zona de descarga; Y

La figura 15 es un diagrama esquematico de unos

medios de control eléctricos, alternos, para el trasnpor-

' tador del tipo mostrado con los medios de control mecdni-

25
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cos en las figuras 1 a 1l4.

Con referencia zhora especificamente a los di-
bujos, el conjunto 10 de transportador completo en una es
tructura ala rgeda que incluye un par de medios 12 ¥y 12’
de via recirculatoria, cooperativos, sobre lados opuestos

del transportador, interconectados por tirantes 14, y mon

: $ados sobre soportes verticales 16. El1 transportador tien
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Yna zone de- carga 18, mostrada en un extremo-del transpor:
tador, una zona de descarga 20 mostrada sobre el extremo
opuesto, y una zona de almacenamiento 22 mostrada en el
ramal de retorno inferior. lontada sobre las vias paré

5 recircular sobre ellas, a través del ramal superior ijdél
ramal de retorno inferior, estd una pluralidad de plata-

formas articuladas, una pocas de las cuales, 244, 243 Y

24G, se muestran. Cada plataforme estd articulada para pa—
sar a través de las curvas extremass de retorno entre e; A
10 ramal superior y el ramal inferior, estando mostradap Ta-

!

les curvas claramente en la figura 2, por ejemplo. Cada

H

¢ plataforma articulada incluye una pluralidad de miembros
transversales de soporte de cargs, mostrados aqui en i~
; mero de dos como miembro frontal 25b y miembro posteriox-f
15 : 26b de la plataforma 24B (figura 1). Lstos miembros es—§
+4n interconectados en sus extremos por una pluralidad de
eslabones de cadena de rodillos 26b montados sobre rodl—i
1los alargados o ruedas 27b. Estos eslabones ¥y rodillos
_estén retenidos de modo prisionero en las vias de guia,
20 como se muesbtra por los rodillos de las plataformas 24D,

24FE y 24T en la via 12 (figura 3). E1 ramal superior se

muestra con vias de guia, que tienen placas de retencidn i
superior e inferior, mientras que el ramal inferior se
muestra con solo una placa inferior.

25 Les plataformss prisioneras articuladas, indi-~
viduales, pueden propulsarse a lo largo del transporta-
dor por medios propulsores, que incluyen un miembro pro-
pulsor, sin fin, flexible, tal como una cadena 30 de ro-
dillos, que se extiende a travds del centro del aparato

30 entre las vias. Se desplaza a lo largo del ramal superion

34154
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‘de conjuntos 32 de perro de aplicacién a la plataforma,

‘lar con ella.

pivotante 32a a la cadena 30, en el extremo anterior del.

iperro, tiene un par de rodillos 32b seguidores de leva,

volv1endo sobre la trayectoria inferior, y rodeando las

curves extremas sobre pifiones de cadena 42. Una pluralidad
estdn fijadas de modo pivotante a la cadena para recircu-~

Especificamente, cada perro tlene una oonexidn

.

que sobresalen por encima de é1 (en el ramal superlonx én-
tre sus extremos, y tiene un gancho 32c¢ de aplicacién?él

la plataforma en su extremo posterior opuesto. El~exﬁfemo

32¢ posterior libre de cada perro es empujado hacia fuera
de la cadena 30 y en direccidén a la plataforma por uh mue-
lle de empuje, tal como el muelle 324 (figura 10), que sei
extiende desde una conexidén €ija en uno de sus extremos a
la cadena 30, alrededor del punto 32a de pivotamiento ¥

alredeaor del eje geometrico de rotacién de los seguldores

32b de leva, y que tiene su otro extremo aplicado al extre-

.0 posterior del perro. Los ganchos de perro se extienden ;
hacia arriba sobre el ramal superior, y hacia abajo sobre
gl ramal inferior.

Ta cadena de rodillos 30, en su remal superior,
‘es guiada y retenida en un canal 40, orientado hacia arri-
;ba, generalmente en forma de U. ILa cadena puede moverse
gpor wn pifién de cadena 42 propulsor en el extremo aguas
%abajo (figura 11). Esto se hace montando el pifidn de cade-
%na 42 sobre el 4rbol 44,en el cual estd montado otro pifién
;de cadena 46. El pifién de cadena 46 es movido por una cade
Ena de accionamiento 48 desde una combinacidn 51 de caja de

iengranajes, motora, apropiada, cublerta por un panel 53 pr

§tector. 3 l}g 5 ['i, 1
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Asi,a medida que la cadena 30 es movida conti-
nuamente alrededor de su modelo recirculatorio a través
del ramal superior y del ramal inferior, mueve los con-
juntos 32 de perro separados junto con ella. Los conjun-
tos de perro son empujados normalmente por los elemenfos
de muelle, contenidos dentro de ellos, a una posicidn pa-

ra aplicarse a las plataformas para arrastrar las platée

formas alrededor del conjunto de un modo prisionero.ﬁﬁﬁé |

gue solo se muestran ungs pocas plataformas para fines de%
{ ilustracidn, se comprenderd que pueden utilizarse gran - §
i cantidad de plataformas de numero seleccionado sobre el g
% conjunto, dependiendo de la longitud y el uso del transpoi—

" tador de que se trate. El nimero de plataformas puede seré

muchas veces mayor que el nimero de perros de arrastre so-
bre la cadena, porque las plataformas se acumulardn como '
en lazona de almacenamiento. La acumulacidn ocurre debido:
2 la cooperabilidad de cada conjunto 32 de perro con una §
plataforna por delante de él. El perro es situado para :
aplicarse a la barra de arrastre, que se abre en el extre-

mo frontal de la plataforma que estd siendo arrastrada, g

i como se muestra, por ejemplo, en la figura 10. Como los se-

guidores 32b de leva sobre el perro sobresalen por delan—f
te de la plataforma arrastrada (como se muestra por el pe-i
rro 32 y la plataforma 24D-en la figura 3), cuando el pe-
rro encuentra una plataforma, por ejemplo 24E, inmediata-
mente delante de €1, los rodillos 32b son apretados contra
el empuje del muelle de perro por aplicacidén con la placa
de leva 24g, (por ejemplo sobre el portador 24E) para po-
ner el gancho 32¢ fuera de aplicacidén con la placa 24h de

arrastre frontal de la plataforma 24D. Tal perro puede atra-

341541
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'wesar una serie entera de plataformas acumulaﬂ
icarse a ellas en forma de arrastre, y solo se apiicaréré
éla plataforma mds frontal. Con este aparato, esta aplica-
cidén con la plataforma mds anterior se controla tambiéh;

‘como se explicard mds detalladsmente a continuacién.

ftas de un miembro 24j, absorbente de impactos, del tipo

‘de tope eldstico, (figura 1U) en el extremo frontal déiéé—

‘cuando un perro acelere la plataforma desde punto muérﬁq

Preferiblemente, las plataformas estdn provie-

aa una de las plataformas, de modo que absorba el impaétb v

hasta toda la velocidad. Este miembro se extiende a'trg;

vés de la placa de soporte frontal de la pldaforma e inciuye
un muelle 24k helicoidal pars absorber el impacto.
De acuerdo con esta inveneidn, estén previstos |

unos medlos de control especiales, que goblernan autométi—‘
camente la aplicacidén y separzcidén de plataformas especifi-
éas con uno de los perros de recirculacidn sobre la cadena
30. Egtos nmedios de control incluyen un subconjunto de con-
trol 50 en la zona de carga 18 (figuras 1,2,y 5 hasta 8) y§
una zona de almacenamiento 22. Es decir, el subeconjunto 50
de control controla el avance de plataformas descargadas
individuales desde la zona de almacenamiento 22 hasta la
zona de carga en relacidén con el avance desde la zona de
éarga. Los medios de control incluyen también un subconjun-
?o 52 de control en la zona de descarga 20 del aparato trang

portador (figuras 1,2 y 11 hasta 13).

‘ Con referencia ahora especiricamente al subconjun
%o 50 ae control, en la forma preferida de la invencidén,
comprende un aparato mecdnico que corresponde a la presencia
de un portador descargado en la zona de carga, y responde &

i

i
1

361541
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I

gontinuacién a las caracteristicas de carga de la platafor

me en esta zona de carga. Con referencia a las figures 5
y 6, considerando que la plataforme 24D estéd justamente
rodeando la curva y aproximdndose a la zona de carga, da
modo que su extremo frontal esté sobre el ramal superiocr,
y su extremo posterior estd todavia en el ramal inferiof;

como se muesira, cuando las ruedas 72b de rodillos mést'

frontales avanzan & 1o largo de la seccidn de via 12a,. (fi
gura 5) en direccién a la ranura 12b entre una seccién}lzé
de via corta y el resto de la via 12, como se muestra Dor |
la rueda de trazos de la figura 5, las ruedas fuerzan la -
‘seccidn 1l2a a desplazarse. El espacio entre las pesta

superlor e inferior de la seccidn l2a en su extremo aguas,

tabajo es inferior al didmetro del rodillo T2b. ILa pestana!

. superior estd fija y la pestaila inferior pivota alrededor%

Ede pivotes 12¢. Conforme pasa el rodillo 27b a lo largo

H

de 12a, fuerze la pestafia inferior hacia abajo conbra el 7
muelle 60 de empuje hacia arriba para hacer el espacio en—
tre las pestaaa° superior e inferior de l2a iguael a su dlé
metro. Conforme se hace esto, se aprieta la barra 62 tranq-
versal. El aprieto de la barra 62 oprime esencialmente lai
articulacidén 64 que se extiende verticalmente, fija a la
barra 62 (figura 5 y 6) El aprieto de la articulacién 64
origina el aprieto del pasador de pivote 68. Como el pasaé
dor 68 estd fijo a la articulacidén 70, estd articulacidn ;
70 es apretada de modo arqueado, debido g que un extremo
de la articulacidén 70 estd fijo a una barre de rotacién
72. La razdn de esta articulacidén es proporcionar una ven-

taja mecdnica, de modo que el extremo libre de la articu-

lacidn 70 serd apretado varias veces por el aprieto real

341541
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 de la parte de via l2a. El extremo libre de la articula-

|

!

{

§74 a une articulacidn 76 vertical, que tiene una leva *78-
" superior y una leva 80 inferior unidas a ella. Con objgﬁo

;de obtener una accidn de equilibrio, este juego de medigh

'de articulacidn se duplica sobre el lado puesto del sul-

.conjunto 50 de control, como se muestra en las figuras*7

empujados hacia arriva, de modo que las placas 84a y 84b

cidn 70 estd conectado de modo pivotante por el fornillo

LS

LR ]

y 8. Cooperativas respectivamente con las levas 78 y 80"
estdn unas unidades 84 y 86 de desplazamiento de perfbigue

funcionan independientemente (figura 8), que controlan:los

as .

perros 32 en la zona de carga y en la zona de almgcenap;pnf
t0, regpectivamente. lids especificamente, la unidad de des}
plazamiento 84 incluye un par de placas similarcs 84a y 84%
de leva de perro, interconectadas rigidamente por una pla=-
ca 84c¢ transversal inferior y montadas sobre una plurali-
dad de cuatro tornillos 88 de guia verbtical por una plura-
lidad de cubos 844 con orificios que sobresalen hacia fue-
ra. Las pestaiias 84f cooperan con las levas 78. Los miem-
vros 84a hasta 84d y 84f estdn interconectados rigidamen-
te, de modo que se mueven como una unidad. Los cubos 844

descensan sobre muelles helicoidales 90 alrededor de los

véstagos o tornillos 88, de modo que estos miembros son

;estén en la posicidén que sobresale hacia arriba, mostrada
Egeneralmente en las figuras 5 y 8. El descenso de la uni-
ﬁad 84 se consigue por el aprieto de las levas T8 contra
?1 empuje de estos muelles'helicoidales 90. Normalmente,
én asuencia de una platioforma en la zona de carga, las le-
&as 78 estén separ=das por encima de lasg placas 84f si-

guientes que sobresalen hacia fuera de la unidad G4 en la

341541
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tmanera ilustrada en las figuras 6 y 8. Cuando una plata-

forma descargada aprieta parcialmente la seccibn de via
12a, como se describe arriba, las levas 78 se llevan ha~
cia abajo para aplicarse a las pestafias 84f, pero sin apre
tarlas todavia., :

' La unidad 86 de desplazamiento de perro inférior,
que se introduce hacia abajo en el extremo ds la zona de

almacenamiento de plataforma, estd montada algo indepenui

dientemente de la unidad 84 de desplazamiento de perrc su:

perior. Més especificamente, eswva unidad inferior incluye!

un par de placas 86a y 86b de leva que sobresalen horizon%

; talmente, pendientes, que estén interconectadas rigidamen-
2 te por una placa 86¢ transversal superior. La pluca 86c %
; transversal incluye un par de pestafias86d que sobresalen z
‘ hacia fuera, que montan de modo deslizable, verticalmente;
; la unidad 86 sobre cuatro tornillos 100 deslizantes sepa—é

i rados, de modo que esta unidzd 86 es mévil libremente ha-.

cia arriba y hacia abajo sobre estos tornillos sin ningﬁn%
muelle de‘empuje. Ia fuerza de la gravedad permite que laé
unidad 86 caiga cuando caen los elementos 80 de leva por é
debajo de las pestafias 86d. Estas caen cuando un portadoré
descargado entra en la gzona de carga y aprieta parcialmeni
te la seccidn de via 1l2a, como se describe arriba, !

El principio de funcionamiento de esta unidad y
subconjunto de control es hacer que los elementos 80 de ‘
leva caigan en una primers distancia predeterminada cuan-
do la plataforma descargada entre en la zona de carge,co-
mo se describe arriba (figura 5), y entonces subsiguiente-
mente, cuando una carga es colocada sobre la plataforma,

hace que la seccidn de via 12a caiga adicionalmente contra
3419
pu— ‘—_p
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el empuje del muelle 60 (figura 5), hasta que la seccidn |
de via 12a y la seccidn de via 12 estén alineadas, para
hacer que las levas superiores 78 aprieten la unidad 847'2
de control superior. Este primer desplazamiento evita gque:
lgs plataformas de almacenamiento descargadas se muevén:”
hesta la zona de carga cuando una plataforme descargadd

haya alcanzado la zona de carga. El segundo desplazamlent?

libera la plataforma cargada de la zona de carga para des—

plazarse a lo largo del trans portador.

Més especificamente, con referencia a la f;gula

5, a medida que la plataforma 24D se mueve dentro.de ia
mons de carga, sus rodillos frontales aprietan a2 la sec- ;
cidn de via 1l2a para desplazar la articulacidén y hacer 1
que caigan las levas 80, permitiendo que la unidad 86 de

control inferior caiga pera colocar las placas 86a y 86b

en la trayectoria de los perros que pésan a través de la §

" gona de almacenamiento. Esto hace  que los rodillos 32b

seguidores de leva sobre los perros sean empujados hacla ;
arriba para eviwvar que los perros se apliquen a la plata-
forms mds antericr en la zona de almacenamiento. BEsto pue—
de verse en la figura 10, en la cual las placas 86a y 861
han sido descendidas desde la posicidn de 1Iinea de trazos.
hasta la posicién de linea continuva.Asi, una vez que unai
plataforme descargada es situada en la zona de carga, no f
se tomard ninguna plataforma adicional desde la zona de :
almacenamiento a la zona de carga,hasta que la plataforma

en la zona de carga sea retirada. La mera presencia de
una plataforma descargida en la zona de carga, sin embar-
go, no origina el aprieto y el descenso de la unidad supe-
rior 84 (figura 8) hasta que se cargue la plataforma. Por’

el emplazamiento de una carga sobre la plataforma 240 en i

341541
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i'Sl.a zona de carga, el muelle 60 sem apretado adicionalmentq
bauo el peso de la carga, para hacer que la articulacidn
sea gccionada adicionalmente, causando asi que la 1eva ou—
perlor 78 apriete la unidad 84 contra el empuje de los "
5 muelles 90 para bajar las placas 84a y 84b. Con referen01a
a la figura 10, por ejemplo, las placas 84a y 84b son des—
xcend:.das desde la posicidén de linea continua hasta la pos1-
016n de 1linea de trazos, para evitar que las placas 84a
C v 84b aprletan los perros fuera de aplicacidén con la plata—
10 forma 24D. Asi, el préximo perro que pasa despues de que
Ela carga es aplicada a la plataforma 24D, se apllcaré a‘;.
;la plataforma y la hard avanzar fuera de la zona de éarga
%y a lo largo del transportador hasta la zona de descarga.l
%Tan pronto como la plataforma se mueve fuera de la zona
15 ;de carge, la via 1l2a salta eldsticamente hasta su posicidn
;inicial mostrada en la figura 5, bajo el empuje de los mue-
{1les 60, de modo que los medios 50 de control pueden volver
%a su posicién elevada con las levas 80 elevando las placas
:86a y 86b. Con referencia de nuevo a la figura 10, cuando:
20 %1as placas 86a y 86b se mueven a la posicién de la 1inea -
%ﬁe trazos, el prdéximo perro que pasa a través de la zona
L%de almacenamiento se aplicard a la plataforma mds anterior
gpara hacerla avanzar hasta la zona de carga, en cuyo tiem-

po se repetird toda la secuencia explicada.

é5 Cuando la plataforma cargada entra en la zona

de descargs 20, los medios de control 52 se ponen en mar-:
cna. Mds especificamente, con referencia a las figuras 11,
512 y 13, los medios de control 52 incluyen un par de ele-
imentos 100a y 100b de desplazamiento de perro,desplazables

30 ‘verticalmente, interconectados, despluzables desde una po-
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sicidn bajada (figuras 11 y 12), (que mantendrdn cuando-
ningin portador estd presente o cuando esté presente un
portador descargedo), hasta una posicién elevada que to-
mardn cuando esté presente un portador cargado (i‘igura_f.i
5 13). En la posicidn descendida de estos elementos 110"y
110b (figura 14), los perros 32 pueden continuar tirandb’%
de las plataformas descargadas mds alld de la zona de. de::;-é
carga y de nuevo a la zona de almacenamlento sobre el ra-r
mal inferior del transportador. Asl, por ejemplo, con reie;
10 rencia a la figura 12, la plataforma 248 descargada que ‘§
ectd siendo arrastrada por un perro (no visible) fijo a 15
cadena 30, tirard de la plataforma a traves de la zona
de descarga y alrededor de la curva. Cuando la plataforma?
esté cargada, sin embargo, como en la figura 13, tal como ¢
15 una bandeja P, que tiene una carga sobre ella, el peso dei
la carga hace gue se produzca una funcidén de control. Mész
especificamente, la seccién de via 12e en este zona de des-
carga estd montada de modo pivotante en 12f, de modo que f
el extremo aguas abajo pueda apretarse hacia abajo bajo el
20 peso de la carga (figura 12) contra el empuje del muelle v
160, para hacer que la barra transversal 140 fija a estas
seccilones de via pivote también hacia abajo. ¥ija a esta
barra estd una pata colgante 142, que tuiene su extremo in~
ferior montado de modo pivotante en una articulacidn 144
25 (rigura 12). Esta articulacidn estd rija de modo pivotante§
cerce de un extremo, pero entre sus extremos, a uh miembro
de pivote fijo 146 unido a la barra rigids 148, Asi, un
desplazamiento hacia abajo de la barra 140 y de la pata
142 origina un desplazamiento hacia arriba del extremo

30 opuesto de la articulacidn 144, para desplazar los elemen—

341541
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é itos 110a y 110b hacia srriba, de modo que el perrc que
, tira de esta plataforme 24b es empujado hacia abajo a
; una posicidn de liberacidn como puede verse en la figura
214. Los perros subsiguientes que pasan por la plataforma.;
5 - cargada serdn empujados también hacia abajo, de modo Qué )
ino recojan la plataforma hasta que se libere la carga. Las
iesﬁructura estd formada también preferiblemente de tal mo-~
%do que el miembro de gula 150 que guia los rodillos de lai
Zplataforma alrededor de la curva forma un tope eficazrcuaﬂ—
10 %do la seccidn de via es pivotada hacia abajo, como se mues-
itra en la figura 13. Esto evita cualouier . posibilidad de
éque gravite la plataforma alrededor de la curva para dejar
aner la carga'sobfe el suelo. Cuando se elimine la carga,
los elementos.llOa ¥y 110b se caerdn a la posicidn inacti-
15 gva para permitir que el prdéximo perro recoja la plataforms
- §para avance a la zona de almacenamiento.
i Se observerd entonces que los medios de control
Zresponden'gompletamente a la presencia y condicidn de las
éplataformas prisioneras articuladas. De hecho, el sigtema
20 ?proporciona su. propio control completo por un simple me-
annismo. Por lo tanto, puede montarse una serie fotal de
Lgplataformas sobre el transportador, siendo las platafor-
%as individusles llevadas de la zona de almacenamiento a
ila zona de barga segin se necesite, y siendo hechas avanzar
25 %las plataformas individuales desde la gzona de carga cuando
iestén cargades, hasta la zona de descarga a donde se paran.
?demés, se observard que si dos ¢ mds plataformas se acumu;
ian en la zona de almacenamiento, los perros serdn apreta-
hos automdticamente por las plataformas inmediatamente

30 éguas arriba de la posicidn de aplicacién de la plataforma -
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sucesiva, de modo gue los perrog no avanzardn otra plata—?
forma hasta que se controle de este modo. También, si se_i
carga més de una plataforme y pasa a la zona de descargg,g
pero no se la descarga todavia, los perros serdn empuja&oé
automdticamente por las plataformas anteriores para hécér?
que las plataformas cargadas se acumulen sobre el trmm{'%

superior del transportador. Por lo tanto, el sistema trané—

portador proporciona un control completo.

.

1
e v
Ty L*

Preferiblemente, se emplea el tipo de mecanigmo;
similar a la forma de control mecdnico mostrado. Alte?hati-
vamente, se emplea también un sistema de control elécéfibé
como el mostradoesquemdticamente en la figura 15. En este%
conjunto 200, el transportador incluye de modo similar las
vias y plataformas del tipo ilustrado previamente. En talg
conjunto, las placas de leva 184 y 186 de la zona de car-i
ga y de la zona de almacenamiento, respectivamente, pue- ;
den accionarse a través de interruptores de limite apropié—
do. Especificamente, conforme se aproxima una plataforma '
a la zona de cargs, es liberada del perro de acclonamiento
por las placas de leva 184, Después de que la plataforma '
es cargada, aprieta el interruptor de limite 200 para acti-
var el solenoide 252 o algin oiro medio de energia, que
desplaza las placas de leva 184, a una posicidn inactiva
permitiendo que el prdéximo perro de la cadena agarre la
plataforma y la hage avanzar hasta la zona de descarga.Con-
forme avanza la plataforma ca.gada, dispara otro interrup-
tor de 1Imite 260, que dispars el solenoide 262 para des—
plazar las placas de leva 86 a una posicidn inactiva,para
permitir que un perro se aplique a la plataforma mds ante-

rior y la haga avanzar desde la zona de almacenamiento has-

341541
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" 2 la zona de carga. Conforme se¢ mueve esta plataforma des-
" de la zona de almacenamiento hasta la zona de carga, dis—
; para un interruptor de limite 270 que acciona de nuevo el-
; solenoide 262 para colocar las placas de leva 186 en una :

‘ posicidn de desplazamiento de perro. Por lo tanto, solo

serd hecha avanzar uns plataforms descargada desde -la- zo-,
na de almacenamiento en un intervalo de tiempo hasts que

el solenoide 262 sea accionado de nuevo por el interruptor

i de 1imite 260. Conforme se nueve la plataforma cargéda a la

; zona de descarga y aprieta la seccidén de via 212e, esta

; seccidn de via dispara el interruptor de limite 28@,que

gacciona el solenoide 282 para las phcas 210 de leva,;ﬁaraf

hacer que los perros se liberen de la plataforma csrgeda

hasta que esté descargada. En este momento, el interruptof

_de limite se liberard de nuevo por el empuje de la seccidn

 de via, hacia arriba,

Podrian emplearse unos controles neumdticos con-—

‘ cebibles en vez de los controles eléctricos descritos, o
:los controles mecanicos descritos en detalle anteriormente.
. Debido a estos factores, se cree que la invencidn, en su

Eforma mds amplia no ha de limitarse especificamente a la

-+ forma mecdnica preferida del mecanismc descrito, sino solo

25

19.7.67

ipor el dmbito de las reivindicaciones adjuntas y sus

;equivalentes razonables.

% Esta solicitud que corresponde a la presentadae
%en Estados Unidos de América el 9 de junio-de 1966 niim. *
%556-473, se acoge a los beneficios del art? 51 del vigente

‘estatuto sobre Propiedad Industrial.
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Los puntos de invencidn propia y nueva que se

presentan para que sean objeto de esta solicitud de ra-

'
1
'
i
1
)
!
3
!
1

tente de Invencidn en Espafia, por VEINTE afios son .l0s
giguientes: aie
1.~ Una instalacidn transpartadora que coméren—ﬁ
de: unos medios de via de transportador recirculatorios |
que incluyen un ramal superior y un ramal inferior conec-g
tadag por curvas de retorno; una pluralidad de plqtaformas
reeirculatorias, cargables, prisioneras, montadas sobre '

dichos medios de via para moverse a lo largo de ellcs,es-’
tando articulada cada una de lag plataformas prls1oﬁérés
a lo larzo de su lon:itud para recorrer dichas curvas de ‘
retorno; unos medios propulsores a lo largo de dichos me-%
diog de via que incluyen unos medios de aplicacidn a la i
plataforma, aplicables y separables respecto a dichas pla-
taformas articuladas; y unos medios de control de aplica- :
cidén asociados de modo activo con dichos medios de aplica-
cién a las plataformas y dichas plataformes para hacer avan-
zar selectivamente plataformas individuales a lo largo de
dichos medios de via.

2.~ Una instalazcidn transportadora segin la rei~-
vindicacidn 1, caracteriz.da porque dichas plataformas re-i
circulatorias estdn montadas de modo prisionero sobre di~
¢ os medios de via, dicho sistema transportador incluye
al menos una zona de carga de plataforma, al menos una zo-.
na de descarga de plataforua y al menos una zona de almace-
namiento de plataforma, situadas subsiguientemente en ese
orden; teniendo dichos medios propulsores unos perros de

aplicacidn a la plataforma aplicables con y separables de

341541
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dichas plataformas; y originando dichos medios de control
. una aplicacidn de perro con una plataf.orma en dicha zona
de carge cuando tal plataforma estd cargada; originando
. una separacidn del perro de una plataforma cargadsa en di-
5 i cha zona de descarga hasta que tal plataforma esté descar—
' gada, originando una aplicacidén de perro con una plaafor-
me. en dicha zona de descarga cuanto tal plataforma se des-
; carga para moverla hasta dicha zona de almucenamiento, y -
f originando una aplicacién de perro de wna plataforma des-
10 - cargada endicha zona de almucenamiento por aplicacidn de
" un perro con una plataforma cargada en dicha zona de car—
: ga, para reemplazar la plataforma cargada en dicha zona
. de carga con una plataforma descargada. ' f
3,= Una instalacidén segin la reivindicacidn 2,
15 " caracterizada porque dichos perros son cooperativos con
plataformas inmediatamente delante de ellos para separar
%una plataforma en aplicacidn cuando al menos dos de dichas
%plataformas se han acumulado.
% 4.~ Una instalacién segin la reivindicacidn 1,
20 %caracterizada porque incluye una zona de carga, ¥y en el 7
~cual dichos medios de control incluyen unos medios respon-
%dientes al peso en dicha zZona de carga, que responden una
--?plataforma cargada y estd asociadgs operativamente con di-

ichos medios de aplicacidn de plaivaforma para originar la

25 ;aplicacidn de dichos medios de aplicacidn con tal platafor-
éma cargada.
E 5.— Una instalacidn segin la reivindicacidn 2,
%caracterizada, porgue dichos medios de control incluyen
?unos medios de desplazamiento de perro respondientes al pé—

30 180 en dicha zona de carga, que responden a una plataforma

341541
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cargada para permitir una aplicacidn de perro'Con la pla-
taforma cargada.

6.~ Una instalacidn segin la reivindicacién 1,
caracterizada porque incluye una zona de carga de plata~
forma y una zona de almacenamiento de plataforma; inclu-
yendo dichos medios de control unos medios que responden %
a la plataforma en dicha zona de carga y unos medios'éccib—
nadores en dicha zona de almacenamiento capaces de contro-
lar la aplicacidén de la plataforms cen dichos medics de
aplicacid., y dichos medios que responden a la platéfﬁrma%
estd.. asociados de modo activo con dichos medios acéibna—%
dores para evitar que los medios de aplicacidn se apliguen
de modo propulsor a una plataforma en dicha zona dé,élma-}
cenamiento pare hacerla avanzar hasta dicha zona de carga;
mientras otra plataiorma estd presente en dicha zona de
carsa. ) . ‘
7.~ Una instalacidén transportadora segin cual- |
quiera de las reivindicaclones 1 a 6, caracterizada porque
dichos medios de aplicacidén de plataforma estdn en coope-.
racién con una platarorma inmediatamente delante de una |
plataforma aplicada con dichos medios de aplicacidn en
una manera que libere la plataforma aplicada y deje las
plataformas en una condicidn acwaulada.

8.~ Una instal cidn segin cualquiera de las rei-
vindicaciones 1 a 7, caracterizada porque dichos medios |
de aplicacidn comprenuen una pluralidad de perros despla-‘
zubles independientes empujados a aplicacidn con dichas
plataiormas y que incluyen unos medios seguidores de leva
aplicsbles con dicha platarforma inmediatamente delante de

ella para desplazar el perro iuera de la posicldn de apli-

341541
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9.~ Una instalucidén transportadora segin la
reivindicacidn 2, caructerizada porque dichos medios de
control incluyen unos medios de desplazamiento de perro y
respondientes al peso en dicha zona de descarga, gue res—
ponden a una plataforma cargada para desplazar el perro
aplicado y los perros subsiguientes fuera de aplicacidn
con ella hesta que dicha plataforma cargada esté descar-
gada.

10.- Una instalacidn segin la reivindicacién 3,
caracterizada pdrque dicha zona de almacenamiento estd sor
bre dicho ramal de retorno y dicha usona de carga sstd so-~
bre dicha ramal superior, incluyendo dichos medios de con=-
trol unos medlos de desplazamiento de perro en dicha zona
de almacenamiento y en dicha zona de carga e incluyendo
unos medios accionadores en diciia zona de carga; actuando

dichos medios de acclonamiento en respuesta a la presencia

de una plataforma descargada en dichazona de carga y estan-

do conectades activamente a dichos medios de desplazamien-
$0 3n dicha zona de almucenamiento para evitar una aplica-

cidn activa de un perro con una plataforma en dicha zona

. de almacenamiento para hacerla avanzar hasta dicha zona

" de carga, y actuando dic:i.o0s medios accionadores en res—

: puesta a la presencia de una plataforma cargada en dicha

! zona de carge y estando conectados activamente a dichos

3

medios de desplazamiento en dicha zona de carga para per-—

: mitir la aplicacidn de perro activa con dicha plaiaforma

cargade para hacerla avanzar a lo largo de dicho ramal

superior.

1l.- Una instalacidén transportadora.

341541
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Tal y como se ha descrito en la Memoria que an-
tecede representado en los dibujos que se acompaiian y con

los fines que se han especificado.

Beta Memoria consta de veintitres hojss escritas.
a méguina por uns sola cara,
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