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Este invento , aun cuando es ú t i l  para una 

se rie  de ap licac io nes, es ap licab le  en p a r t ic u la r  
a l a  manipulación de una carga colocada sobre bande­
ja s  en lo s  term inales de carga. Originalm ente, la s  

5 cargas de mercancías eran manejadas manualmente y
lo s  elementos in d iv idu a les  eran cargados, descarga­
dos, almacenados, c la s if ic ad o s  y Movidos in d iv id u a l­
mente. A medida que fue aumentado e l volumen de l a  
carga y e l  coste de l a  mano de obra d ire c ta , se em- 

10 pezaron a u t i l i z a r  lo s  transpo rtado res y, en muchos 
casos, se d esa rro lla ro n  sistem as complicados y a r t i ­
f ic io s o s . Estos sistem as s in  embargo, estaban lim i 
tados, en general, a l a  manipulación mecánica de 
elementos in d iv idu a les y a la  reunión de esto s en 

15 puntos ce n tra le s  para carga sobre bandejas. La maní 
pulación de la s  bandejas cargadas se efectuaba sim 
plemente por movimiento a lo  largo  de transportado 
re s  usuales.

Estos sistem as, aunque emplean muchos 
20 componentes de transp o rtad o res normalizados ta le s  

como tramos curvos, cambios de v ía , mesas de tra n s  
fe ren c ia  y transp o rtad o res de ro d il lo s  con soporte, 
son sistem as cuidadosamente rea lizad o s, en que cada 
sistem a e s tá  diseSado especialmente para l a  ap lic a  

* *.J 25 ción a que se d es tin a , de punta a punta. Además,
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esto s sistem as son e s tá t ic o s , por cuanto una vez 
in s ta lad o s  no son suscep tib les de m odificaciones, 
s in  transform aciones de proyecto su stan c ia les  y s in  
la  adquisición  de muchos componentes ad ic ionales 
fabricados especialmente para lo s  mismos. Estos 
sistem as requieren  además un a lto  grado de un ifo r 
midad en cuanto a tamaño y forma de la s  bandejas,
A medida que la s  cargas se han ido d iversificando , 
y a l  se r  algunos de lo s a r t íc u lo s  demasiado gran­
des para se r manipulados con la s  bandejas del tip o  
antiguo, es to s sistem as han resu ltado  inadecua­
dos.

Los sistem as del tip o  d e sc rito  requ ie­
ren, además de l a  capacidad para tra n sp o rta r  un 
a r tíc u lo  desde un punto a o tro , áreas de almacena 
miento donde puedan se r almacenadas la s  bandejas 
u o tro s tip o s  de cargas an tes de se r cargadas en 
e l  avión, o bien, a lte rnativam ente, después de sa 
cadas del avión y, s in  embargo, an tes de que se 
tenga l a  oportunidad de disponer de la s  mismas.
La capacidad de un sistem a para almacenar e f ic a z ­
mente cargas de esto s t ip o s , permitiendo la  rápida 
id e n tif ic a c ió n  y acceso a la s  mismas para carga o 
descarga, viene siendo admitid^ desde hace largo 
tiempo como un c r i te r io  operante p rin c ip a l en es-



41

5

10

15

20

- 7 - 2 5

8 .6.72

40328
te  campo. Los sistem as de que anteriorm ente se d is  
ponía no han cumplido eficazmente este  re q u is i to .
Mas en p a r t ic u la r , lo s  métodos de tra n s fe re n c ia  de 
a r t íc u lo s  de lo s  conceptos de la  técn ica  a n te r io r  
han requerido comprometer l a  capacidad de almacena 
miento del sistem a, particu larm ente por lo  que se 
re f ie re  a la s  funciones de id e n tif ic a c ió n  y de re ­
cuperación, h asta  un punto que merma considerable­
mente l a  capacidad to t a l  del sistem a.

Otra fa ce ta  que l im ita  l a  e f ic a c ia  en ge 
n e ra l de lo s  sistem as de l a  técn ica  a n te r io r , es 
e l  producto de la s  lim itac io nes de espacio y de l a  
mano de obra requerida . El á rea  d ispon ib le , sobre 
la  cual se construyen ta le s  in s ta la c io n e s , e s tá  en 
general muy lim itad a , especialm ente en e l  caso de 
in s ta lac io n e s  para carga en aviones, y es im perati 
vo que cualquier sistem a de manipulación de carga 
conserve una forma tan  compacta como sea p o sib le .
Los problemas para conseguir y r e t r ib u i r  a lo s  t r a  
bajadores, análogamente, lim itan  e l  número de emplea 
dos que pueden se r u tiliz a d o s  en cualquier opera­
ción dada, a f in  de mantener en e l  mínimo lo s  tiem  
pos de maniobra para aviones, camiones y sim ila­
re s . Las exigencias de mano de obra y de espacio 
se han traducido por tan to  en un c la ro  compromiso

- 4 -
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del rendimiento t o t a l  de funcionamiento de lo s  s is  
temas d isponib les con an te rio rid ad  a l  presente in ­
vento .

Consideremos, por ejemplo, un gran avión 
re ac to r de tra n sp o rte , un elemento que represen ta 
una considerable inversión  para l a  empresa aérea 
p a r t ic u la r  de que se t r a t e .  Es virtualm ente axioma 
tic o  que cuanto mayor sea e l  porcentaje de tiempo 
que t a l  avión e s tá  en e l  a ire  transportando r e a l ­
mente carga desde un punto a o tro , tan to  mayor será  
la  ren tab ilid ad  fin an c ie ra  de l a  inversión . Una 
consecuencia de e s ta  afirm ación, por supuesto, es 
que cuanto mayor sea e l  tiempo que tran scu rre  duran 
te  e l  a te r r iz a je ,  l a  descarga, la  carga y l a  s a l i ­
da de un avión, tan to  menor será  e l  rendimiento 
operativo, desde un punto de v is ta  m onetario. Es­
ta s  afirm aciones siguen siendo v á lid as, por o tra  
p a rte , independientemente del tip o  de vehículo que 
in tervenga en la  operación p a r t ic u la r .

En lo s  pasados años, e l  volumen de carga 
manipulada en operaciones del tip o  d escrito  ha au 
mentado notablemente, y continúa aumentando. Como 
resu ltado  de este aumento, se ha creado una deman­
da de conceptos y equipo de manipulación de carga, 
que rebasan l a  tecno log ía de l a  técn ica  a c tu a l. Si
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se p iensa en e l  fu tu ro , se ve l a  necesidad de que 
la s  in s ta lac io n e s  sean su scep tib les de ampliación 
y/o reorganización a f in  de acomodar nuevos tip o s  
de cargas, mayores volúmenes de cargas, y s im ila re s .

5 Los sistem as de que actualmente se dispone, como
se ha indicado anteriorm ente, están  en general com 
puestos por componentes muy esp ec ia lizad o s, d ise ­
ñados a l a  medida de la s  necesidades, que son de es 
caso va lo r s i  se consideran separados del sistem a 

10 para e l  que han sido diseñados. Por ejemplo, lo s
componentes de hoy d ía  están  lim itados a funciones 
muy espec ia lizadas dentro del sistem a, ta le s  como 
movimientos de g iro , l in e a le s  o s im ila re s . Todo in  
ten tó  de reorgan izar e s to s  componentes, o de am- 

15 p l i a r  e l  sistem a sin  d e ja r  de u t i l i z a r lo s  represen 
t a  una empresa sumamente d i f í c i l ,  cuando no imposi 
b le .

Un objeto de e s te  invento es , por consi­
gu ien te , proporcionar un nuevo concepto de manipu- 

20 la c ió n , almacenamiento, carga, descarga y operacio 
nes s im ila res  con la  carga, que e s tá  adaptado a 
la s  ex igencias ac tu a le s  y a la s  fu tu ra s  p rev is ta s  
de la s  empresas de tra n sp o rte . Este invento prevé, 
por ta n to , l a  p rov isión  de equipo rep resen ta tiv o  

*-25 esp ec ífico  que ha sido desarro llado  por lo s  invento

14.6.72 - 6 -
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re s  para u ti l iz a c ió n  en la  puesta en p rá c tic a  de sus 
conceptos.

Un objeto de este  invento es proporcionar 
t a l  sistem a en que l a  tra n s fe ren c ia , almacenamiento 
y operaciones s im ila res con la  carga se ejecu tan  de 
un modo virtualm ente automático, reduciéndose a l  mí­
nimo la s  necesidades de mano de obra.

Otro objeto de este  invento es proporcio 
n ar un sistem a del tip o  d esc rito  que sea capaz pa­
ra  manipular grandes volúmenes de carga en áreas de 
espacio lim itado y que, por tan to , sea v iab le para 
su u ti l iz a c ió n  en term inales aerees, en term inales 
de camiones situados en la s  zonas cé n trica s  de la s  
ciudades, y sim ila res , donde e l  espacio es siempre 
un fa c to r  esen c ia l en l a  se lección  de cualquier t i  
po de equipo.

Un objeto de este  invento es proporcio­
n ar un sistem a de e s ta  clase que incorpora unida- ! 
des de transp o rte  modulares independientes. E stas 
unidades están  relativam ente normalizadas y, por 
consiguiente, una in s ta la c ió n  p a r t ic u la r  puede se r 
desmontada y reorganizada en e l  mismo punto o en 
un punto d ife re n te , de acuerdo con un esquema d i­
fe re n te , con d if ic u lta d e s  mínimas. La f le x ib il id a d  
es por tan to  uno de lo s  p rin c ip a le s  a tr ib u to s  del

72 - 7 -
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presen te invento .

Es todavía o tro  objeto de e s te  invento pro 
porcionar un nuevo concepto de con tro l para un s is  
tema del tip o  d e sc r ito , con e l  que se reducen a l  mí 

5 nimo la s  necesidades de mano de obra, a l a  vez que 
se aumentan notablemente l a  velocidad, e l  rendimien 
to  y o tra s  p o sib ilid ad es del sistem a. El logro de 
es te  ob jetivo  comporta, en tre  o tra s  medidas, l a  pro 
v is ió n  de un ordenador previamente programado ada^ 

10 tado para can a liz a r l a s  cargas a tra v é s  del s i s t e ­
ma, por c irc u ito s  p re fe rid o s y a l te rn a tiv o s , u t i l i  
zándose e s to s  áltim os c irc u ito s  en caso de que e l  
c irc u ito  p referido  e s té  ocupado.

E stos, a s í  como o tro s ob jetos de e s te  in  
15 vento, se comprenderán fácilm ente con re fe re n c ia  a 

l a  Memoria D escrip tiva que sigue, y a la s  fig u ra s  
que se acompañan, en la s  cuales:

La Figura 1 es una i lu s tra c ió n  esquemáti 
ca de un sistem a de n iv e l superio r t íp ic o , adapta- 

20 do para su u t i l iz a c ió n  en la  manipulación de carga 
para tran sp o rte  aéreo;

La Figura 2 es una i lu s tra c ió n  esquemáti 
ca de un sistem a de n iv e l in fe r io r  adecuado para 
u t i l iz a c ió n  juntamente con e l  sistem a para n iv e l 

25 superio r i lu s tra d o  en l a  Figura 1;

6.72 - 8 -



La Figura 3 es una i lu s tra c ió n  esquemáti 
ca de la s  po sib ilid ad es d irecc io n ales del módulo;

La Figura 4 es una v is ta  en perspectiva 
de un módulo t íp ic o  de cuatro v ías;

5 La Figura 5 es una v is ta  en perspectiva
del módulo i lu s tra d o  en l a  Figura 4, después de l a  
ro tac ió n  de la s  ruedas o rien tab les  para movimiento 
de una carga en una d irección  d ife ren te ;

La Figura 6 es una v is ta  en p lan ta  del 
10 módulo ilu s tra d o  en la s  Figuras 4 y 5;

La Figura 7 es una v is ta  en corte tra n s  
v ersa l tomada a lo  largo del plano VII-VII de l a  
Figura 6 ;

La Figura 8 es una v is ta  en co rte  tra n s -  
15 v e rsa l tomada a lo  largo  del plano V III-V III de l a  

Figura 6 ;
La Figura 9 es una v is ta  en corte tra n s  

v e rsa l tomada a lo  largo del plano IX-IX de l a  Fi 
gura 6 ;

20 La Figura 10 es una v is ta  en perspec tiva ,
fragm entaria , de una cadena de accionamiento ade­
cuada;

La Figura 11 es una v is ta  en p lan ta , frag  
m entaría, del mecanismo para g ira r  la s  ruedas o rien  

25 tab le s ;

na  ̂ —6 o72
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La Figura 12 es una v is ta  en p lan ta  áe una 

rueda o rien tab le  o rueda de soporte in d iv id u a l, en 
que se i l u s t r a  su modo de ro tación ;

La Figura 13 es una v is ta  en perspec tiva  
5 de un módulo modificado;

La Figura 14 es un diagrama de bloques de 
una unidad t íp ic a  independiente de co n tro l de módu­
lo s , en que se i lu s t r a n , adicionalm ente, sus cone­
xiones a l  sistem a de con tro l y a lo s  elementos per 

10 ceptores en módulos adyacentes;
La Figura 15 es una v is ta  en alzado l a t e ­

r a l ,  fragm entaria , parcialm ente en co rte , de un me­
canismo de ac tiv ac ió n  de in te r ru p to r  de l ím ite , ade­
cuado para u t i l iz a c ió n  en e l  sistem a;

15 La Figura 16 es una i lu s tra c ió n  esquemáti­
ca de l a  sucesión de operaciones de frenado duran­
te  l a  tra n s fe re n c ia  de l a  carga desde un módulo a 
o tro  módulo adyacente;

La Figura 17 es una represen tac ión  g rá f i  
20 ca de l a  velocidad de una carga durante su tra n s fe  

ren c ia  desde un módulo a o tro  módulo adyacente;
La Figura 18 es un diagrama de bloques 

de la s  en tradas de consola a l  sistem a de con tro l;
La Figura 19 es una represen tac ión  esque 

* '* 25 m ática de una consola t íp ic a  de je fe  de puerta ;

14.6.72 - 10 -
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La Figura 20 es una represen tación  esque 
m ática de una consola t íp ic a  de entrada de almacena ! 
miento temporal;

La Figura 21 es una represen tación  esque 
mática de una consola t íp ic a  de recuperación desde 
almacenamiento temporal;

La Figura 22 es un diagrama de bloques 
del sistem a de con tro l;

La Figura 23 es una representación  esque 
mática de un grupo de once módulos i lu s t ra t iv o s ;
y

La Figura 24 es una i lu s tra c ió n  esquema 
t i c a  del mecanismo de accionamiento acoplado en e l 
módulo modificado de l a  Figura 13.

Brevemente expuesto, e s te  invento compren 
de, en tre  o tro s aspectos, un nuevo concepto de 
tra n sp o rte , adaptado básicamente para term inales 
de carga, que consiste  en una p lu ra lidad  de tra n s  
portadores de apartadero o la te r a le s  conectados en 
t r e  s í  por un transp o rtad o r p rin c ip a l, mediante e l  
cual e s  posib le mover a r t íc u lo s  a y desde cualquier 
transp o rtad o r de apartadero a cualqu ier otro tra n s  
portador de apartadero . En asociación  con lo s  transé  
portadores de apartadero o con e l transpo rtado r p rin  
c ip a l, o con ambos, hay una o más secciones de a l -

14.6.72 - 11 -
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macenamiento o de reunión de a r t íc u lo s . Tanto la s  
secciones de transp o rtad o r como, preferib lem ente, 
la s  sec.ciones de almacenamiento de a r t íc u lo s  están  
constru idas a p a r t i r  de unidades de transp o rtad o r 

5 modulares que son de construcción básicamente idén 
t i c a .  Los a r t íc u lo s  son tra n s fe r id o s  de un módulo 
a o tro  siguiendo un procedimiento de parada-marcha.

Las unidades de tran sp o rte  modulares, 
que constituyen  otro  aspecto de es te  invento, com- 

10 prenden básicamente un transp o rtad o r que tie n e  un 
soporte de carga con medios montados sobre e l  mis­
mo para soportar l a  carga y p e rm itir  a l a  vez mo­
vimiento se lec tiv o  de l a  mi siga, en un plano para­
le lo  en general a l  soporte . Junto a l a  su p e rfic ie  

15 de l a  carga hay situados medios accionados mecáni 
camente para moverla selectivam ente sobre lo s  me­
dios de soporte en una d irección  predeterm inada, 
sacándola del módulo y llevándo la a un módulo ad­
yacente de construcción s im ila r , por un p roced i- 

20 miento de marcha-parada. Dependiendo de l a  posición 
del módulo p a r t ic u la r  en e l  sistem a, la s  p o s ib i l i ­
dades d irecc io n ales de lo s  medios de accionamiento 
mecánico y de soportet.pueden p e rm itir  movimiento . 
del a r t íc u lo  desde e l  módulo, ya sea en d irección  

25 l a t e r a l  o ya sea en d ireco ión  lo n g itu d in a l. Las

14o 6 0*72 - 12 -
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unidades de transp o rtad o r modulares u t i l iz a n  sus mo 
to re s  como medios de frenado para absorber l a  cañe 
tid ad  de movimiento de l a  carga, permitiendo que 
l a  unidad s itú e  exactamente l a  carga con un tiempo 

5 mínimo de acelerac ión  y deceleración.
Todavía o tro  aspecto de es te  invento com 

prende l a  manera en que lo s  módulos ind iv idua les 
son controlados desde una unidad de con tro l c e n tra l, 
de t a l  modo que lo s  a r t íc u lo s  serán tra n sfe r id o s  

10 automáticamente de acuerdo con un programa prede­
terminado, desde cualquier posición  en e l  sistem a 
a cualquier o tra  posición  en e l  sistem a, cuando 
a s í  se manda. Además de superv isar l a  tran sfe ren ­
c ia  re a l  de la s  cargas, e l  sistem a de contro l por 

15 ordenador o s im ila r  a un ordenador re tien e  además 
la  posición in stan tán ea  de cualquier módulo dentro 
del sistem a con re lac ió n  a l  número de id e n tif ic a ­
ción del módulo y, por consiguiente, ace le ra  lo s  
tiempos de lo ca lizac ió n  y de reclamo de una carga 

20 p a r t ic u la r .
En la s  Figuras 1 y 2 se i lu s t ra n  esque­

máticamente lo s  n iv e le s  superior e in fe r io r ,  re s ­
pectivam ente, de un term inal de carga aéreo i lu s ­
tra t iv o  construido de acuerdo con lo s  p rin c ip io s 

25 de este  invento . Con re fe re n c ia  in icia lm ente a l a

14.6.72 - 13 -
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Figura 1 , que rep resen ta  e l  n iv e l superio r esquema 
ticam ente, l a  e s tru c tu ra  de cerramiento (no rep re ­
sentada) e s ta  s itu ad a  en e l  aeropuerto de t a l  mane 
ra  que proporcione una se rie  de plataform as de e s -  

5 tacionam iento de aviones 11-1 a 11- 9 , a lrededor de 
su perím etro . Cada una de la s  plataform as de e s ta ­
cionamiento tien e  asociada con e l l a  una es tac ió n  
de carga y descarga de aviones, 12-1 a 12-9 que es 
tan  conectadas mediante conjuntos de transpo rtado - 

10 re s  de apartadero , 13-1 a 13-9, a l  sistem a de tra n s  
portador p rin c ip a l de n iv e l superio r 16. Cada uno 
de lo s  conjuntos de transpo rtado r de apartadero y 
e l  conjunto de transp o rtad o r p r in c ip a l pueden te n e r 
una o mas v ías  de transp o rtad o r, como se describe 

15 más detalladam ente en lo  que sigue.
Cada una de la s  estac iones de carga y des 

carga 12-1 a 12-9 e s tá  p ro v is ta  de su propia área 
de espera en cola 14-1 a 14-9, respectivam ente, den 
tro  de l a  cual se s i tú a  y se almacena l a  carga p ar 

20 t i c u la r  asignada para se r  cargada en un avión espe 
c íf ic o , basta  e l  momento en que ese avión e s tá  l i s  
to  para l a  carga. Situado también junto a cada "tío 
de la s  estac iones de carga y descarga hay un monte 
cargas v e r t ic a l  15-1, a 15-9, sobre e l  cual se s i -  

25 tú a  l a  carga para b a ja r la  a l  sistem a de n iv e l in fe

14.6.72 - 14 -
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r io r  ilu s tra d o  en l a  Figura 2, habiéndose indicado 
lo s  montacargas por números de re fe re n c ia  sim ilares 
en l a  Figura 2. La carga se introduce en e l  sistem a 
10 de n iv e l superio r por medio de montacargas v e r t í  
ca les 18 que descargan sobre e l  transpo rtado r p rin  
o ipal 16.

Como se ha hecho n o ta r en l a  in troducción 
a e s ta  so lic itu d  de pa ten te , e l  sistem a que consti 
tuye e l  su je to  de es te  invento e s tá  compuesto por 
un número bastan te grande de módulos independientes, 
cada uno de cuyos módulos se ha indicado esquemáti 
camente por uno de lo s  rectángulos en la s  Figuras 
1 y 2. En e s ta s  F iguras, se han inclu ido  leyendas 
que ind ican  (1 ) aquellos que son desplazables ver­
tica lm ente; (2 ) aquellos que se u t i l iz a n  para poner 
en co la bandejas de carga an tes de cargar é s ta s  en 
un avión p a r tic u la r ;  (3 ) aquellos que se u t i l iz a n  
básicamente como módulos de tran sp o rte ; y (4 ) aqqe 
l ío s  que se u t i l iz a n  como módulos de almacenamien­
to  temporal en e l  n iv e l in f e r io r .  Los módulos des­
p lazab les verticalm ente son id én tico s a lo s  o tro s 
módulos que hay dentro del sistem a (aparte de c ie r  
ta s  p o sib ilid ad es de accionamiento que se estud iarán  
con d e ta llo  en lo  que sigue), pero están  montados 
sobre elevadores ta le s  como lo s  del tip o  de t i j e r a ,
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a f in  de p e rm itir  e l  desplazamiento de lo s  mismos 
desde un piso a o tro , alineados con la  a l tu ra  del 
piso de un avión p a r t ic u la r  o s im ila r . Los módulos 
desp lazables verticalm ente situados en la s  estacio^ 
nes de carga y descarga de aviones 12-1 a 12- 9 , 
por consiguien te, se u t i l iz a n  para adaptarse a la  
a l tu ra  del piso de descarga del avión p a r t ic u la r  y 
para e lev ar luego a l  sistem a de n iv e l superio r l a  
carga que e s tá  siendo descargada. Análogamente, en 
l a  carga se u t i l iz a n  esos módulos desplazables ver 
ticalm ente para l le v a r  l a  carga bajándola h asta  l a  
a l tu ra  del piso del avión p a r t ic u la r  que se e s tá  
cargando.

El conjunto de transpo rtado r p rin c ip a l 
1 6 , que d iscu rre  básicamente en sentido lo n g itu d i­
n a l del sistem a sup erio r, es principalm ente una 
unidad dá tran sp o rte  y/o  acumulación y se compone, 
en e s ta  represen tac ión  esquemática p a r t ic u la r  de 
t r e s  v ía s , designadas individualm ente por lo s  nú­
meros 16a, 16b y 16c. Las v ías  están  s itu ad as en 
re lac ió n  de lado a lado en tre  s í ,  teniendo cada 
v ía  l a  anchura de unos de lo s  módulos que se es tu ­
d iarán  con d e ta lle  en lo  que sigue . Con t a l  dispo­
s ic ió n , cada v ía  puede operar independientemente 
de la s  v ías  adyacentes o bien, s i  es deseable, pue

14.6.72 - 16 -
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den combinarse dos o más de la s  v ías gara que fun­
cione simultáneamente para e l  transp o rte  de un solo 
a r t íc u lo . Las flech as A y B en l a  Figura 1 indican 
que la s  v ías 16a, 16b y 16c puedan se r u ti l iz a d a s  

5 para tra n sp o r ta r  a r t íc u lo s  en uno u otro sentido
en d irección  lo n g itu d in a l del transpo rtado r p rin c i 
p a l 16. La flech a  C in d ica  que lo s  módulos in d iv i­
duales pueden se r u tiliz a d o s  para t r a n s f e r i r  un a r ­
t íc u lo  a o desde cualquiera de lo s  transportadores 

10 de apartadero 13 a cualquier v ía  o v ías  selecciona 
das del transp o rtad o r p rin c ip a l 16, siendo luego 
tra n s fe r ib le  e l  a r t íc u lo  que ha sido tra n sfe rid o  
una vez a una o más v ías  de transp o rtad o r p rin c ip a l 
16, en uno u otro  sentido  a lo  largo del tran sp o r- 

-L5 tad o r p r in c ip a l. La flech a  D ind ica  que lo s  módu­
lo s  pueden se r u tiliz a d o s  para t r a n s f e r i r  un a r t í  
cu).o desde un transp o rtad o r de apartadero a  o tro , 
a tra v é s  del transp o rtad o r p rin c ip a l 16 como, por 
ejemplo, del tran sp o rtad o r de apartadero 13?;5¿.al 

2o 13-6. Adicionalmente, por supuesto, la s  bandejas u 
o tro s a r t íc u lo s  pueden se r  tra n s fe r id o s  de una v ía  
a o tra , y puede cambiarse su d irección  de movimien 
to dentro del conjunto de transp o rtad o r p rin c ip a l
16.

25 En c ircunstanc ias o rd in a ria s , l a  mayor
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p arte  de l a  carga, cuando no toda, que l le g a  en un 
avión p a r t ic u la r  vendrá previamente embalada sobre 
bandejas, e l tamaño y la  forma de la s  cuales pueden 
v a r ia r  considerablem ente, dependiendo del avión par 
t i c u la r  y de l a  posición diseñada en e l  fu se la je  
del mismo. Al descargar un avión en una de la s  puer 
ta s  1 1 , e l  jefe  de p u erta , de una manera que se ve 
rá  con d e ta lle  en lo  que sigue, d i r ig i r á  la s  bande 
ja s  e sp ec ífica s  a (1 ) e l  área  de espera en co la de 
l a  misma puerta  para la  carga en t r á n s i to ;  (2 ) uno 
de lo s  elevadores 15 para sa ca rla , llevándo la a l  
n iv e l in fe r io r ,  ya sea para c la s if ic a c ió n  o ya sea 
para almacenamiento en e l  á rea  de almacenamiento 
temporal; ó (3 ) a l  á rea  de espera en cola de o tra  
puerta  en e l  caso de un transbordo de l ín e a s . Las 
bandejas se introducen en e l  n iv e l superio r por me 
dio de lo s  elevadores 18 desde e l  sistem a de n iv e l 
in fe r io r .

Refiriéndonos ahora nuevamente a la  Figu 
ra  2 , se ha ilu s tra d o  en e l l a  esquemáticamente un 
sistem a típ ic o  20 de n iv e l in fe r io r  para u t i l i z a ­
ción por debajo de l a  e s tru c tu ra  i lu s tra d a  en l a  
Figura 1. Este sistem a de n iv e l in f e r io r  es simple^ 
mente i lu s t r a t iv o  de una d iversidad  virtualm ente 
in f in i t a  de sistem as que podrían se r u tiliz a d o s
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juntamente con e l  sistem a ilu s tra d o  en la  Figura 
1 y, a este  respecto , en e l  mismo n iv e l v e r t ic a l  
que e l  sistem a ilu s tra d o  en l a  Figura 1, siendo 
únicamente necesario  que e l  sistem a sea de dos pi*

¡2 sos por un deseo de economizar espacio, redu c ir 
la s  d is ta n c ia s  de lo s reco rridos y por razones sj  ̂
m ilares, cuyos fa c to re s  podrían no i n f lu i r  en o tra s  
ap licac iones.

El sistem a de n iv e l in fe r io r  20 tien e  
10 á reas de en trada y de descarga 21 que son accesi­

b les para camiones u o tro  tip o  de transp o rte  de 
t i e r r a .  En la s  posiciones 21, la s  bandejas son s i ­
tuadas en e l  sistem a y re t ira d a s  desde e s te . Esas 
áreas pueden se r ampliadas, s i  se desea, para pro- 

1 $ porcionar in s ta lac io n e s  para embalar y c la s i f ic a r  
la s  bandejas, a s í como para in tro d u c ir la s  en e l  
sistem a y r e t i r a r l a s  del mismo.

El n iv e l in fe r io r  20 e s tá  dividido en 
una se rie  de áreas de almacenamiento temporal; in  

20 dicadas en general por e l  número de re fe ren c ia  22 , 
que tien en  un sistem a de transp o rtad o r 23 para 
tran sp o rte  por e l  in te r io r  del área de almacenamien 
to  tem poral, que d iscu rre  a su trav és  según cual­
qu ier pauta de c ircu lac ió n  conveniente. Tanto e l 

25 á rea  de almacenamiento temporal como e l sistem a

14.6.72 - 19 -



4 0 3 2 8 7
de transp o rtad o r para tran sp o rte  por e l  in te r io r  del 
área de almacenamiento tem poral, están  formados de 
unidades de transp o rtad o r modulares id én tic a s  en 
general a la s  estud iadas en re lac ió n  con e l  s i s t e —

5 ma de n iv e l superio r y que se d esc rib irán  con deta­
l l e  en lo  que sigue. Cada uno de lo s  rectángulos de 
l a  F igura 2 rep resen ta  por tan to  un módulo in d iv i­
dual, y aquellos módulos 15 y 18 que comunican en­
t r e  lo s  n iv e le s  superio r e in fe r io r  del sistem a por 

10 medio de elevadores v e r t ic a le s  o sim ila res se han 
ilu s tra d o  en ambos diagramas.

La parte  p rin c ip a l del n iv e l in f e r io r  se 
u t i l i z a  como un área de almacenamiento temporal en 
l a  cual se s itú an  la s  bandejas para almacenamiento 

1 $ ya sea (1 ) an tes del momento en que son elevadas a l  
n iv e l superio r para tran sp o rte  a un área de espera 
en cola predeterminada; o bien  (2 ) an tes del momen 
to  en que se desee ya sea c la s i f ic a r la s  en a r t íc u ­
lo s  in d iv idu a les o ya cea t r a n s f e r i r la s  sobre un 

.20 vehículo apropiado para se r sacadas de l a  in s ta la ­
ción. El n iv e l in f e r io r  funciona además como un 
área  de recepción para l a  carga descargada ya sea 
en e l área de almacenamiento temporal o ya sea en 
e l  área de sa lid a  desde lo s  elevadores 15-1 a 15^¡), 

.25 lo s  cuales reciben  cargas para término o para alma
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cenamiento temporal durante e l  proceso de descarga 
del avión. Las bandejas ind iv iduales son asignadas 
a una posición de almacenamiento p a r t ic u la r , a l  l i e  
gar a l  sistem a, por personal de entrada en almacena 
miento temporal, y son re tira d a s  del sistema para 
tra n s fe ren c ia  a l  n iv e l superior o a l  área de c la s i 
fic ac ió n  por e l  personal de recuperación de almace 
namiento tem poral. Cada una de e s ta s  funciones se­
rá  estudiada con d e ta lle  en lo que sigue.

En l a  Figura 3 se i lu s tra n  esquemáticamen 
te  la s  p o sib ilid ad es de accionamiento d irecc ional 
de lo s  d iversos módulos de transpo rtado r u tiliz a d o s  
en todo e l  sistem a. Como se ha i lu s tra d o , e l  tip o  
31 de módulo posee una capacidad de accionamiento 
tan to  hacia adelante como hacia a trá s  en su d irec ­
ción lo n g itu d in a l. El módulo 32 puede conducir.car 
gas en cualquiera de sus dos d irecciones la te r a le s ,  
m ientras que e l  módulo 33 puede conducir cargas en 
cualquiera de cuatro d irecciones a lo  largo de sus 
e je s  lo n g itu d in a les  y l a t e r a l .  La capacidad de ac­
cionamiento de cada uno de lo s  módulos, como se 
pondrá de m anifiesto en lo  que sigue, es, p re fe r i­
blemente, función solamente de l a  cantidad y del 
tip o  de equipo de accionamiento in sta lad o  en cual­
qu ier módulo básico simple. Sería posib le , por su-
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puesto, co n s tru ir  todo e l  sistem a de módulos de cua 
tro  v ía s , t a l  como e l ilu s tra d o  por e l  número de 
re fe ren c ia  33 en l a  Figura 3, pero t a l  construcción 
re p re se n ta ría  una inversión  innecesaria  en m ateria- 

5 le s  y en mano de obra, ya que muchos de lo s  módulos 
del sistem a, debido a sus posiciones con respecto 
a lo s  o tro s módulos, jamás habrán de mover cargas 
en ambas d irecciones, a lo  largo de lo s  e je s  l a t e ­
r a l  y lo n g itu d in a l de lo s  mismos. Volviendo a re fe  

10 r irn o s  brevemente a l a  Figura 2, por ejemplo, aque 
l ío s  módulos que coneotan lo s  elevadores v e r tic a ­
le s  15-6 y 15-7 con e l  re s to  del á rea  de almacena­
miento temporal, jamás habrán de operar, en ningu­
na c ircu n stan c ia , en un modo lo n g itu d in a l ya que 

10 no hay módulos en lo s  extremos de lo s  mismos para 
r e o ib ir  la s  mercancías desplazadas desde lo s  mis­
mos. Es por tan to  evidente que ex igencias de orden 
económico imponen la  u t i l iz a c ió n  de módulos la te r a  
le s ,  lo n g itu d in a le s  y de cuatro v ías  en e l  s i s t e -  

20 ma. Será además ev idente , del examen de lo s  esque­
mas representados en l a  Figura 3 y de l a  descrip ­
ción que sigue de un módulo rep resen ta tiv o , que pue 
de se r  deseable fa b r ic a r  módulos capaces, por ejem 
pío , de movimiento de bandejas en ambas d irecciones 

" 2 5  a lo  largo del e je  lo n g itu d in a l y, s in  embargo, en
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solamente una d irección  a lo  largo  del e je  l a t e r a l .  
Podría se r además deseable fa b r ic a r  lo s  módulos en 
formación cuadrada en lu g ar de en formación reotan  
g u ia r, en cuyo caso podría aumentarse la  duplica- 

5 ción de usos dentro del sistem a. Cada uno de esto s 
d e ta lle s  debe depender de la s  c lases p a r tic u la re s  
de in s ta lac io n e s  para la s  cuales se diseñen lo s  mó 
dulos.

En la s  Figuras 4 a 12 se i lu s tra n  lo s  de_ 
10 t a l l e s  de un módulo t íp ic o  adecuado para u t i l i z a ­

ción en lo s  sistem as ilu s tra d o s  esquemáticamente 
en la s  Figuras 1 y 2. Con re fe ren c ia  in icialm ente 
a la s  F iguras 4 a 6 , e l  módulo rep resen ta tiv o  40 
comprende una se rie  de soportes v e r tic a le s  41,que 

15 suspenden un soporte 42 de transpo rtado r en posi­
ción elevada con respecto a l a  su p e rfic ie  sobre la  
cual descansa. El soporte 42 e s tá  formado de acero 
para e s tru c tu ra s , o m ate ria l s im ila r , de l a  forma 
usual. A trav és  del soporte 42 hay fijad o s .u n a  se- 

20 r ie  de apoyos lo n g itu d in a le s  43 , sobre lo s  cuales 
están  f i ja d a s  una se rie  de ruedas o rien tab les  o 
ruedas de transp o rtad o r p ivo tab les 44 , en for%a s i  
m ilar a una r e j i l l a .  Simplemente a modo de ejemplo, 
la s  ruedas o rien tab le s  que llev an  incorporadas rué 

25 das de 7,5 cm de diámetro, con co jin e te s  de ro d i-
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l í o s ,  engrasadas, a 30 cm de d is ta n c ia  en tre  cen­
t r o s ,  proporcionarán soporte su fic ien te  para la s  
cargas t íp ic a s  de aviones s itu ad as sobre bandejas, 
co n sis ten te s  en miembros de fondo duro. Las ruedas 
o rien tab le s  in d iv id u a les , como se ha ilu s tra d o  en 
l a  Figura 12, están  montadas sobre bases g ira to ­
r ia s  49. Las ruedas o rien ta b le s  en cada f i l a  a l ­
te rn a  es tán  p ro v is ta s  de palancas g ira to r ia s  45 
que se extienden desde la s  mismas. Las palancas gi 
r a to r ia s  45 están  conectadas en tre  s i ,  por una se­
r ie  de b arras de unión de palanca 46, en forma p i -  
v o tab le . Las b arras de unión 46 d iscu rren  en gene­
r a l  p a ra le la s  a lo s  soportes lo n g itu d in a le s  43 so­
bre e l  soporte 42 de tran sp o rtad o r. Las b a rras  de 
unión de palanca, a su vez, están  unidas en tre  s í  
para movimientos so lid a rio  por una se rie  de miem­
bros tra n sv e rsa le s  48 (véase l a  Figura 11), cuyos 
miembros tra n sv e rsa le s  son empujados^ yendo y v i­
niendo en d irecciones p a ra le la s  a lo s  soportes Ion 
g itu d in a le s  43, por medio de c ilin d ro s  actuadores 
h id ráu lico s que, de p re fe ren c ia , son del tip o  de 
a ire  comprimido. Dependiendo de l a  posición  de l a  
e s tru c tu ra  de soporte , de lo s  mecanismos de acciona 
miento y s im ila res , sobre e l  soporte 42 de tra n s ­
portador, se rá  necesario  proporcionar m últip les me
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áios tra n sv e rsa le s  48 a trav és  del sistem a. Será 
además necesario , con toda p robabilidad , d e ja r  se­
paraciones a lo  largo  de algunas de la s  barras de 
unión de palanca alargadas 46 , interm itentem ente 

5 a lo  largo de l a  longitud del módulo, a  f in  de per 
m itir  que salven lo s  mecanismos de accionamiento. 
En la  re a liz ac ió n  i lu s tra d a , se comprobó que era  
conveniente u t i l i z a r  dos c ilin d ro s  de a ire  separa 
dos, 47, uno a cada lado de la  máquina, conectados 

10 con la s  b arras de unión de palanca 46 por medio de 
m ú ltip les medios tra n sv e rsa le s  4 8 .

Con re fe ren c ia  ahora específicam ente a 
la s  Figuras 4, 5, 11 y 12, se observará que cuan­
do se accionan lo s  c ilin d ro s  de a ire  47 en una di 

15 reoción p a r t ic u la r , se e je rce  empuje lo n g itud in a l 
sobre cada una de la s  barras de unión de t i r a n te  
46 , mediante la s  b arras a r ticu lad a s  tra n sv e rsa le s  
48. Esto haoe que la s  b arras de t i r a n te  46 g iren  
en una tra y e c to r ia  arqueada desde lo s  soportes Ion 

20 g itu d in a le s  43 y vuelvan luego a hacer tope con 
é s to s . El movimiento lo n g itud in a l de lo s  t i r a n te s  
46 es transm itido  a la s  ruedas o rien tab les  44, a 
tra v é s  de la s  palancas 45 g ira to r ia s  de ruedas 
o rien tab le s , y la s  ruedas o rien tab les  g iran  903 

25 desde, por ejemplo, l a  posiolón i lu s tra d a  en l a  Fi
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gura 5̂  Si después se e je rce  empuje sobre la s  b arras 
de unión 46 por medio de lo s  c ilin d ro s  actuadores 
47 en una d irección  opuesta, la s  ruedas o rien tab le s  
g ira rán , volviendo a sus posiciones o rig in a le s , de 

5 forma id é n tic a .
Las ruedas o rien ta b le s  del tip o  ilu s tra d o  

están  adaptadas en p a r t ic u la r  para su u ti l iz a c ió n  
en e l  sistem a, ya que pueden hacer contacto de l í ­
nea, en lu g ar de contacto puntual, con l a  su p e rfi-  

10 oie in fe r io r  de l a  bandeja u o tra  carga que es té  
s itu ad a  sobre e l módulo. El hecho de se r  bastan te 
grande e l  á rea  de contacto , e v ita  que lo s  miembros 
de soporte hagan marcas en l a  su p e rfic ie  in fe r io r  
de l a  bandeja y, por consiguien te, se disminuye no 

15 tablem ente l a  fuerza requerida para in ic ia r  e l  mo­
vimiento de una carga, después de haber permanecido 
e s ta  sobre e l  módulo durante un período su s tan c ia l 
de tiem po. El contacto , por o tra  p a rte , no es tan  
grande que se requ ie ra  una gran fuerza de ro tac ión  

20 cuando se desea cambiar l a  posición  de lo s  apoyos 
d irecc io n a le s  con respecto  a l a  plataform a 42 de 
tran sp o rtad o r y, por consiguien te, pueden se r he­
chos ro ta r  mediante l a  u ti l iz a c ió n  de uno o dos c i 
lin d ro s  de a ire  relativam ente económicos.

25 En la  mayoría de la s  s itu ac io n es no se rá
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necesario  o b liga r a que g iren  todas la s  ruedas o rien  
tab le a  de un módulo dado, sino que podrán obtener­
se su fic ie n te s  p o sib ilid ad es d irecc io n ales simple­
mente girando lín e a s  a lte rn a s  de dichas ruedas, co- 

5 mo se ha ilu s tra d o  en la s  Figuras 4 a 6, Aquellas 
ruedas o rien tab le s  que no están  acopladas so lid a r ia  
mente en tre  s í ,  se ha comprobado que g ira rán , bajo 
la  in flu en c ia  de l a  carga en movimiento, para per­
m itir  movimiento sin  obstáculo de l a  bandeja en 

10 cualquier d irección  con respecto a l  módulo. Si fue­
se necesario , s in  embargo, pueden acoplarse en tre  
s í  solidariam ente todas la s  ruedas o rien tab les  de 
un módulo dado para ro tac ió n  conjunta, simplemente 
extendiendo e l  complejo de b arras de unión y miem- 

15 bros tra n sv e rsa le s  representado en la  Figura 11.
Con re fe ren c ia  ahora a la  Figura 7, e l 

conjunto 50 de accionamiento lo n g itu d in a l de bando 
ja , comprende un par de cadenas s in  f in  espaciadas 
51, conducidas convenientemente en forma g ir a to r ia  

20 por piñones 52. Dos de lo s  piñones 52 están  conec­
tados por medio de un eje 53 de transm isión de po­
te n c ia , convenientemente apoyado para g iro  sobre 
e l  soporte 42, y e l  eje  es accionado por cadena dej3 
de un motor y un conjunto 54 de accionamiento en 

25 ángulo re c to . El motor 54 es rev e rs ib le  y, además,
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es suscep tib le  3e deceleración  y frenado a s í  como 
de ace le rac ión  de l a  carga, como se e s tu d ia rá  con 
d e ta lle  en lo  que s ig u e . La cadena 51 incorpora 
una p lu ra lid ad  de ro d il lo s  56 y topes espaciados 
57 adaptados para coger l a  su p e rfic ie  in fe r io r  de 
l a  bandeja. Los topes 57, por consiguien te, debe­
rán fa b rica rse  de un m ateria l que tenga un elevado 
co efic ien te  de rozamiento, t a l  como e l  que presen­
tan  muchos m ateria les de p lá s tic o  o de caucho s in ­
té t ic o  que se encuentran corrientem ente en e l  mer­
cado .

La cadena 51 es elevada a posición  de 
ap licac ión  a la  bandeja por medio de zapatas e le ­
vadoras 53. La zapata 5c, como se ap rec ia  mejor 
en l a  Figura 7, e s tá  conectada a l  soporte 42 por 
medios de dos conjuntos de v a r i l la je  a rticu lad o  
loco 59 y de v a r i l la je  a rticu lad o  de elevación 60. 
El v a r i l l a je  a rticu lad o  de elevación 60 está..ac­
cionado para ro tac ión  por medio de un eje alargado 
61, que conecta la s  dos zapatas 58, y e l e je  61 
es hecho ro ta r  por medio de una manivela 62 f i j a  
a l  mismo de modo no g ira to r io . La manivela 62 es 
accionada por medio de un c ilin d ro  de a ire  63 con­
venientemente montado en la  plataform a del t r a n s ­
portador, como se ha indicado en 64. El tramo in -
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f e r io r  de l a  cadena 51 e s ta  soportado dentro de una 
p is ta  adecuada 65 de re tom o de cadena o

En l a  Figura 7? l a  l ín e a  66 represen ta  l a  
a l tu ra  de lo s  ro d illo s  44 de rueda o rien tab le , y se 

5 observará, que l a  zapata 58 mantiene de o rd inario  l a  
cadena 51 en t a l  posición que lo s  topes 57 están  
por debajo de ese n iv e l. El conjunto 50 de cadena 
de accionamiento, por consiguiente, no hace contac­
to continuamente con la  su p erfic ie  in fe r io r  de l a

10 bandeja. Por e l  co n tra rio , es llevado a contacto 
selectivam ente con la  bandeja mediante la  a c tiv a ­
ción del c ilin d ro  63, e l  cual desplaza l a  manivela
62 haciendo g ira r  l a  barra  61. La ro tac ió n  de l a  
barra  61, a su vez, hace que e l  v a r i l la je  a r t ic u la  
do de pivotamiento 60 y e l  v a r i l la je  a rticu lad o  lo 
co 59 pivoten la s  zapatas 58 en forma sim ila r a un 
paralelogramo, hacia a r r ib a , hasta  que lo s  adapta­
dores 57 estab lecen  contacto con la  su p erfic ie  in ­
f e r io r  de la  bandeja u o tro  a r tíc u lo  que es té  sien

20 do conducido. Convenientemente, e l  c ilin d ro  de a ire
63 puede incorporar una válvula de v ig ila n c ia  de 
l a  presión  que perm ita que e l  c ilin d ro  63 se a ju s te  
automáticamente por lo que se re f ie re  a l a  cantidad 
de p resión  e je rc id a  sobre l a  su p erfic ie  in fe r io r  de

25 l a  bandeja.
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Cuando se ha logrado un contacto de roza 

miento apropiado con l a  su p e rfic ie  in fe r io r  de la  
bandeja, se a c tiv a  e l  motor 54 y se mueve l a  carga 
a tra v é s  de la s  ruedas o rien tab les  44 sobre e l  s i ­
guiente modulo en l a  d irección  deseada. A es te  re s  
pecto, es de hacer n o ta r que l a  re a liz ac ió n  i lu s ­
tra d a  en e s ta  Memoria D escrip tiva  hace posib le mo­
ver la  carga a trav és  del modulo 40 s in  que sea ne 
ce sa ría  l a  elevación de l a  misma por e l  mecanismo 
de accionamiento. El peso p rin c ip a l de l a  carga por 
e l  co n tra rio , descansa sobre la s  ruedas o rien tab le s , 
y por consiguien te, l a  carga puede se r  movida s in  
necesidad de m odificar verticalm ente su posic ión .

Otra c a ra c te r ís t ic a  so b resa lien te  del 
nuevo modulo rad ica  en la s  propiedades de actua­
ción l ib re  del mismo cuando no se a p lic a  fuerza 
meoanioa de accionamiento a l a  carga s itu ad a  sobre 
e l  mismo. La carga, por consiguiente, puede se r  ma 
nipulada manualmente sobre la s  ruedas o rien tab le s  
44, y llevada de un módulo a o tro , en e l  caso de 
un f a l lo  en e l  accionamiento, para p e rm itir  l a  ca r­
ga y descarga de lo s aviones en casos de emergencia, 
incluso  cuando no se disponga de alim entación de 
energ ía  e lé c tr ic a  para e l  sistem a. En e l  caso de 
que l a  cadena de accionamiento 51 e s té  en su p o si-
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ción elevada durante t a l  f a l lo ,  y no caiga por s í 
misma, puede incorporarse una válvula de purga en 
e l  c ilin d ro  63 y que, a l  se r ac tivada manualmente, 
haga que caigan la s  zapatas 58.

5 Se ap rec ia rá  fácilm ente que e l espacia-
miento en tre  s i  re lativam ente amplio de lo s  conjun 
to s  50 de accionamiento lo n g itud in a l de la s  bande­
ja s , requiere que l a  plataform a 42 de l a  carga, de 
l a  unidad, no sea mucho mayor que la s  dimensiones 

10 de l a  bandeja, para asegurar que se establece la
ap licac ió n  apropiada del accionamiento a l a  bande­
ja . De p re fe ren c ia , e l  tamaño de l a  plataform a del 
transpo rtado r es aproximadamente e l  mismo que e l  
de la s  bandejas usadas sobre la  plataform a. La ne- 

15 cesidad de e s ta  lim itac ió n  se pondrá más claramen­
te  de m anifiesto a l  e s tu d ia r  en lo  que sigue lo s 
in te rru p to re s  de lím ite  usados en cada módulo.

El conjunto 70 de accionamiento l a te r a l  
de bandeja, ilu s tra d o s  en la s  Figuras 8 y 9, es 

2Q virtualm ente idén tico  a l  conjunto 50 de acciona­
miento lo n g itud in a l de bandeja. Como se ap recia  me 
jo r  en l a  Figura 6 , t r e s  de lo s conjuntos de accio^ 
namiento l a te r a l  están  situados sobre la  p la ta fo r­
ma 42 del transp o rtad o r en tre  lo s  conjuntos 50 de 

15 accionamiento l a te r a l  de bandejas comprenden cade-
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ñas áe accionamiento 71 conducidas con movimiento 
de ro tac ió n  sobre piñones 72, en forma de cadenas 
s in  f in .  Los t r e s  piñones de accionamiento 72 es­
tán  conectados en tre  s í  por un eje  73 de transm i- 

5 sión de po tencia , accionado a tra v é s  de un motor 
y del conjunto 74 de accionamiento en ángulo rec­
to . Además, como en e l  caso del motor 54 de accio ­
namiento lo n g itu d in a l, e l  motor 74 es de o rd inario  
rev e rs ib le  e incorpora medios para d ece le ra r y f re  

10 nar a s í como para ac e le ra r  l a  carga. Estos d e ta lle s  
dependen, por supuesto, de la s  p o sib ilid ad es d irec  
cionales deseadas del módulo.

La cadena 71 es id én tic a  a l a  cadena§'51 
anteriorm ente estud iada, e incluye ro d i l lo s  76 y 

15 topes 77. Las zapatas de elevación 78 van soporta 
das por una extremidad mediante una barra  de a r t i ­
culación loca  79) y por l a  extremidad opuesta por 
una b arra  de a r tic u la c ió n  de elevación 80. Un eje 
81 e s tá  constado a cada una de la s  b arras de a r t i ­

go culación de elevación 80, y l a  po tencia  es tra n s ­
m itida a l  e je  por medio de un brazo de palanca 82 
accionado selectivam ente por un c ilin d ro  de a ire  
83. El c ilin d ro  de a ire  83 e s tá  f i j o  a la  p la ta fo r  
ma 42 del transp o rtad o r, como se ha indicado en 84, 

25 y se ha p rov isto  una p is ta  de re tom o  85 para cada
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una de la s  cadenas de accionamiento.
En forma id én tic a  a l a  estud iada en re ía

cién  con e l  conjunto 50 de accionamiento lo n g itu ­
d in a l, l a  actuación del c ilin d ro  de a ire  83 hace 

5 que la s  zapatas 78 p ivoten en forma s im ila r  a un 
paralelogramo, hacia a r r ib a  con respecto a l a  p la­
taforma 42 del transp o rtad o r, empujando a lo s  adag 
tadores 77 por encima de l a  a l tu ra  86 de soporte 
de la s  ruedas o rien tab les  y a ap licac ió n  con la  

10 carga que descansa sobre e l lo s .  También, p re fe r i­
blemente, se provee una válvula de v ig ila n c ia  de 
l a  p resión , que se es tu d ia rá  en lo  que sigue, para 
e l  c ilin d ro  83, de t a l  modo que sea e je rc id a  p re­
sión constante sobre l a  bandeja, independientámen- 

^  te  de lo s  pequeños desgastes que experimente por 
e l  uso e l  aparato . Una vez que l a  zapata 78 haya 
llevado la s  cadenas 71 de accionamiento la te r a l  a 
contacto oon l a  carga, se acciona e l  motor 74 en 
e l  sentido deseado y se conduce l a  carga desde e l 

20 módulo. Luego se hace re to m a r  e l  c ilin d ro  de a i ­
re 83 a  su posio ién  in i c i a l ,  para d e ja r  caer l a  ca 
dena 71 de accionamiento por debajo del n iv e l 86 

de ruedas o rie n ta b le s . El módulo 40, por consi­
gu ien te , queda entonces en rueda l ib r e ,  perm itien- 

25 do movimiento manual de la s  cargas en caso de f a l lo
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en e l  sistem a. En caso de que e l  f a l lo  haga que la  
cadena 71 de accionamiento permanezca en su po si­
ción elevada, se ha p rov isto  en e l  c ilin d ro  83 una 
válvula de purga manual para d e ja r la  caer manual-  

5 mente fu e ra  de ap lioación  con l a  bandeja.
El módulo rep resen ta tiv o  que se ha des­

c r i to  en re lac ió n  con la s  Figuras 4 a 12, es por 
supuesto, del tip o  de cuatro v ía s . Es deo ir que, 
usando motores re v e rs ib le s , es oapaz de desp lazar 

10 una oarga desde una bandeja, y de r e c ib i r la  sobre 
é s ta , en cualquiera de cuatro d irecciones perpendi 
cu la re s . La carga es desplazada en sentido lo n g itu  
d inal por medio de cadenas de.accionamiento 51 y 
del motor 54, haoiándolo g i r a r  en e l  sentido desea 

15 do. Se desplaza l a  carga la tera lm ente por medio de 
cadenas de accionamiento 71 y del motor 7 4 , haoién 
dolo g ir a r  en e l  sentido  deseado.

En muchos casos puede no se r  necesario  
n i deseable proporcionar e s ta  capacidad de movi- 

2o miento "universal" o del tip o  de cuatro v ía s , para 
bandejas p a r t ic u la re s . En e s ta s  s itu ac io n es , aun­
que se u t i l i z a  e l  mismo módulo básico , pueden su­
prim irse por completo conjuntos de accionamiento 
esp ec ífico s y d eja rse  f i j a s  l a s  ruedas o rien tab le s  

25 44 en posición permanente. Cabe además l a  p o s ib il i
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dad de su b ir la s  cadenas de accionamiento 51 y 71 
permanentemente por encima del plano de la s  super­
f ic ie s  66 y 86 de soporte de ruedas o rien tab le s , y 
suprim ir también e l  mecanismo de elevación para e l 
conjunto de accionamiento p a r t ic u la r  que queda so­
bre e l  aparato . En es te  último caso, s in  embargo, 
se p ierde gran parte  de l a  movilidad del sistem a, 
ya que e l  mismo deja  de poder funcionar en rueda 
l ib re  y no se puede ya manipular una carga sobre 
e l  mismo a mano. E sta desventaja puede superarse 
en gran medida proporcionando algún tip o  de medios 
de lib e rac ió n  manuales para b a ja r  la s  cadenas de 
accionamiento b id irecc io n a l en e s ta  situ ac ió n  par­
t i c u la r .

Las F iguras 13 y 24 i lu s t ra n  una r e a l i ­
zación modificada de un tip o  de módulo 40' de cua­
tro  v ía s , en que e l  conjunto de accionamiento l a ­
te r a l  o lo n g itud in a l ha sido su s titu id o  por una 
forma modificada de conjunto de accionamiento, in  
dicada en general por e l  número de re fe ren c ia  90 .
El conjunto de accionamiento modificado 90 compren 
de dos se r ie s  de ruedas o ro d illo s  alineados 91 , 
convenientemente apoyados sobre un c a r r i l  (no repre 
sentado) que, por ejemplo, podría asemejarse a l a  
zapata de elevación 58¿en la  Figura 7* Los ro d illo s
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son hechos ro ta r  por medio de cadenas de acciona­
miento 92 en forma usual, y todo e l  conjunto de ac 
cionamiento, p referib lem ente, e s tá  construido de 
modo que se eleve por encima o descienda por debajo 

5 del plano de l a  su p e rfic ie  de soporte de ruedas
o rie n ta b le s , exactamente de l a  misma forma que lo s  
adaptadores 57 de l a  Figura 7° Por ta n to , s i  lo s  ro 
d i l lo s  apoyan para ro tac ió n  sobre un c a r r i l  s im ila r 
a l a  zapata 58 en l a  Figura 7? puede u t i l iz a r s e  un 

10 mecanismo de elevación virtualm ente id én tico  a l
i lu s tra d o  en l a  Figura 7 para e lev ar sus p e r if e r ia s  
a contacto y fu era  de contacto con la  su p e rfic ie  in  
f e r io r  de l a  bandeja u o tro  a r tic u lo  situado sobre 
e l  modulo tran sp o rtad o r. El empuje g ira to r io  de na 

15 tu ra le z a  rev e rs ib le  es transm itido  a l a  cadena de 
accionamiento 92 por cualesquiera medios usuales, 
t a le s  como, por ejemplo, un e je  t a l  como e l repre­
sentado en 53 en l a  Figura 6 , que tien e  un piñón 

- ' f i ja d o  a cada una de la s  dos extremidades del m is- 
20 mo. En e s ta  situ ao ión , la s  cadenas de accionamien- 

to  92 se rian  hechas pasar en torno a lo s  piñones, 
y se d e ja r ía  su fic ien te  flo jedad  en la s  cadenas 92 

*;* para p e rm itir  que la s  mismas fuesen elevadas a posi
oión de accionamiento de carga, a pesar de sus oo- 

" *-2̂5 nexiones de accionamiento.
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Como se ha ilu s trad o  mejor en l a  Figura 
24) lo s  ro d illo s  90 pueden usarse juntamente con 
un sistem a de cadena dispuesto transversalm ente, 
id én tico  a l  i lu s tra d o  en la  Figura 4, ya sea en 

5 50 o ya sea en 70, para movimiento de l a  carga en
d irecciones tra n sv e rsa le s  a l a  d irección  de movi­
miento de lo s  ro d i l lo s . La cadena 92 de acciona­
miento de ro d il lo s , convenientemente, puede pasar 
a tra v é s  de l a  cadena 51 ó 71 de accionamiento en 

10 c irc u ito  cerrado, oomo se ha ilu s tra d o  en la  Figu­
ra  24, habiéndose p rov isto  espacio su fic ien te  en­
t r e  lo s  tramos superio r e in fe r io r  de l a  cadena 
51 ó 71 para p e rm itir  que tan to  la s  ruedas 91 como 
l a  cadena 51 ó 71 sean elevadas alternativam ente a 

15 la s  posiciones i lu s tra d a s  en lín e a s  de tra zo s  en 
l a  Figura 24, para ap licac ión  a l a  carga.

Aunque en l a  Figura 13 se i l u s t r a  so la ­
mente e l  conjunto de accionamiento lo n g itud in a l 
que adopta l a  forma de ro d illo s  91 en vez de cade- 

2Q ñas s in  f in ,  ap reciarán  fácilm ente lo s  expertos en 
la  té cn ica  que podría u t i l iz a r s e  un mecanismo de 
accionamiento s im ila r para e l  conjunto de movimien 
to l a t e r a l .  Tal s itu ac ió n , con toda probabilidad, 
impondría l a  u ti l iz a c ió n  de t r e s  f i l a s  de ro d illo s  

25 en tre  lo s  ro d il lo s  lo n g itu d in a les  e x te rio re s , de
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de un modo muy s im ila r  a l  i lu s tra d o  en re la c ió n  
con la s  Figuras 4 y 5. La re a liz ac ió n  p a r t ic u la r  
e leg ida  en cualquier ambiente dado dependerá, por 
supuesto, del peso, de la s  c a ra c te r ís t ic a s  de l a  
su p e rfic ie  in fe r io r  y de lo s  problemas con que se 
tro p iece  para procurarse m a te ria l.

En la  Figura 14 se i l u s t r a  en forma de 
diagrama de bloques e l  aparato de co n tro l para 
un módulo ind iv idu a l, t a l  como e l i lu s tra d o  en 
la s  Figuras 4 y 5. El oontro l 101 de aocionamien 
to  de módulo e s tá  situado de p referenc ia  d ire c ta ­
mente sobre e l  módulo p a r t ic u la r  con e l  oual e s tá  
asociado, y contiene elementos ta le s  como arran ­
cadores de motor, solenoides de válvulas y sim ila­
re s . El con tro l de accionamiento de módulo es sen­
s ib le  a señaes e x te r io re s , la s  fuen tes de la s  cua­
le s  se estud iarán  con d e ta lle  en lo  que sigue, pa­
ra  desempeñar la s  s ig u ien te s  funciones cuando e s tá  
asociado con un módulo del tip o  de cuatro víass

(1) V erifica r l a  posición  g irada ac tu a l de la s  
ruedas o rien tab le s  44 de soporte de l a  car 
ga, y g ira r la s  a una nueva posición  por me 
dio del c ilin d ro  47 , s i  es necesario , efec 
tuándose t a l  ro tac ión  mediante l a  a c tiv a ­
ción de un solenoide adecuado dentro de l a
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unidad de válvula 102.
(2) A ctivar, también a tra v é s  de un solenoide 

de válvula adecuado dentro de l a  unidad 
102, ya sea e l  c ilin d ro  de elevación la te  
r a l  83 ó ya sea e l  c ilin d ro  de elevación 
lo n g itu d in a l 63, para l le v a r  la s  cadenas 
de accionamiento apropiadas 51 ó 71 a con 
tac to  con la  carga sobre la s  ruedas orien  
tab le a .

(3) A ctivar ya sea e l  motor de accionamiento 
lo n g itu d in a l 54, ó ya sea e l  motor de ac . 
cionamiento l a t e r a l  74, en e l  sentido 
apropiado a f in  de comenzar ya sea e l  mo­
vimiento de una carga desde e l  módulo par 
t i c u la r  o ya sea l a  aceptación de l a  car­
ga desde un módulo adyacente.

(4 ) ^Comenzar l a  acción de frenado del motor
activado a l  re c ib irse  una seHal desde uno 
de lo s  in te rru p to re s  de lim ite  contenidos 
107.

La alim entación 103 de flu id o  e s tá  prefe 
riblem ente cen tra lizad a , y a cada uno de lo s  módu­
lo s va una conducción a f in  de proporcionar a ire  com 
primido a l a  presión  oo rrec ta . Válvulas de v ig ilan  
c ia  de l a  presión  104 y 105 están  conectadas opera
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tivamente a l  c ilin d ro  de elevación lo n g itu d in a l 63 

y a l  c ilin d ro  de elevación la te r a l  83 , re sp ec tiv a ­
mente, como medios para v ig i la r  l a  p resión  e je r c i ­
da sobre l a  su p e rfic ie  in fe r io r  de l a  carga durante 
l a  operación de movimiento. A lternativam ente, por 
supuesto, pueden proveerse medios de a ju s te  mecáni 
eos para a ju s ta r  l a  a l tu ra  a l a  cual son elevadas 
la s  cadenas de accionamiento por lo s  c ilin d ro s  63 

y 83. Independientemente del método p a r t io u la r  usa 
do, lo s  mecanismos de accionamiento deberán ac tu ar 
a tope con la  carga oon fuerza su fic ien te  para co­
g e rla  para movimiento y, s in  embargo deberán permi 
t i r  que e l  peso p rin o ip a l siga  soportado por la s  
ruedas o r ie n ta b le s .

La unidad 101 de oontro l de accionamien 
to  de módulo recibe señales desde e l  equipo 110 

de ordenador de su p e rfic ie  de contacto , de lo s  in  
te r ru p to re s  de lím ite  107 situados sobre e l  módulo 
asociado y de lo s  in te rru p to re s  de lím ite  106 s i ­
tuados en módulos adyacentes. En l a  Figura 15 se 
ha i lu s tra d o  un in te r ru p to r  de lím ite  t íp ic o  1 2 0 . 
Comprende un manguito v e r t ic a l  1 2 1 , conveniente­
mente su je to  a l  soporte o b a s tid o r 42 por medios 
ta le s  como por soldadura o s im ila re s . Situado a des 
lizam iento dentro del manguito 121 hay un eje  a la r
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gado 123 que tien e  una tapa 122 de forma cónica. 
Entre l a  su p erfic ie  in fe r io r  de l a  tapa 122 y e l  
reborde superior del manguito 121 hay situado un 
muelle de compresión 124 , y se ha p rov isto  un co lla  

5 r ín  de re tención  adecuado 125 f i j o  a l  e je  por deba 
jo del manguito 121. Situado debajo de l a  extrem i­
dad in fe r io r  del e je  123 e s tá  e l  accionador 126
de un in te r ru p to r  adecuado.

El número de re fe ren c ia  66 en l a  Figura 
10 15 rep resen ta  l a  su p e rfic ie  de soporte del módulo,

es d ec ir  e l  plano de la s  su p e rfic ie s  de ruedas 
o rien tab le s  de soporte, y e l numero de re fe ren c ia  
130 rep resen ta  un tope parachoques o sim ila r sobre 
una bandeja u otro tip o  de carga. Al d e s liz a r  l a  

15 bandeja a través del módulo, e l  tope 130 choca con 
l a  tapa 122 do forma cónica, empujando a é s ta  hacia 
abajo debido a l a  su p e rfic ie  in c lin ada  de l a  mis­
ma. E sta , a su vez, empuja a l  eje  123 a l a  posi­
ción representada en lín e a  de tra zo s  en l a  Figura 

20 15, cuya depresión, a su vez, manipula e l acciona­
dor 126 de un in te r ru p to r  adecuado, como será  f á ­
cilmente evidente para lo s  expertos en l a  tecn io a . 
Después que l a  carga ha pasado sobre l a  su p erfic ie  
del módulo p a r t ic u la r  en cuestión , e l  muelle de 

25 compresión 124 empuja a l  e je  123 hacia a r r ib a , a l a
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posic ión  i lu s tra d a  en l ín e a s  de trazo  llen o  en l a  
f ig u ra , liberando a s í a l  accionador 126 del in te ­
r ru p to r . Aunque la  Figura 15 i l u s t r a  un tope 130 so 
bre l a  bandeja p a r t ic u la r  en cuestión , apreciarán  „ 
fácilm ente lo s  expertos en l a  técn ica  que también 
pueden lo g rarse  resu ltad o s adecuados simplemente 
dejando que e l  borde de l a  bandeja o a r tíc u lo  que 
e s tá  en general enrasado con e l  plano 66 choque 
con l a  tapa 122* actuadora.

Como se verá con mayor d e ta lle  en lo  que 
sigue, la s  cargas o bandejas in d iv idu a les son tra n s  
fe r id a s  de un modulo a o tro  dentro del sistem a en 
una forma de arranque-parada. Es d ec ir , que se ace 
le r a  l a  carga desde una posición de'̂  reposo sobre* 
una primera bandeja, para t r a n s f e r i r l a  a una según 
da bandeja adyacente y , 'a l . l l e g a r  a  l a  segunda ban 
de ja , se decelera  l a  carga h asta  d e ten erla . Las s i  
gu ian tes tra n s fe ren c ia s  se hacen de forma id én tic a , 
de acuerdo con l a  re a liz ac ió n  p re fe rid a  de es te  in  
venj:o. En l a  Figura 16 se i l u s t r a  un desplazamien­
to  de' carga rep resen ta tiv o  desde e l  módulo 40-A a l 
módulo 40-B, habiéndose inclu ido  l a  f ig u ra  p r in c i­
palmente para in d ica r  l a  colocación del in te r ru p to r  
de lím ite  rep resen ta tiv o  para con tro l del motor. Su 
pongamos, por ta n to , que ha sido em itida una seHal
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por e l  sistem a de con tro l c en tra l ordenando que la  
carga que e s ta  sobre e l  modulo 40—A sea t r a n s f e r i ­
da a l  modulo adyacente 40-B. Después de l a  debida 
o rien tac ió n  de la s  ruedas o rien tab les  de lo s  dos mó 

5 dulos, elevando la s  cadenas de accionamiento apro­
piadas en ambos módulos a posición a tope con la  
carga, y de l a  puesta en marcha de lo s  motores en 
lo s  módulos 40-A y 40-B en e l  sentido apropiado, 
se ace le ra  l a  carga desde e l  módulo 40-A, como se 

10 ha indicado en la  Figura 17 por l a  curva de veloci 
dad/tiempo. La bandeja u o tra  carga se ace le ra  des 
de e l  módulo 40-A, alcanzando su velocidad de mar­
cha en cuestión  de dos o t r e s  segundos. Se con ti­
nua la  tra n s fe ren c ia  en tre  lo s  módulos, y e l  meca" 

15 nismo de accionamiento en e l  módulo 40-B coge y
acciona l a  carga a l  d e ja r  é s ta  de es tab lece r con­
ta c to  con e l mecanismo de accionamiento en e l  mó­
dulo 40-A.

Como medios para d ece le ra r l a  carga pue 
20 gen proveerse dos in te rru p to re s  de lím ite  ta le s  

como e l  ilu s tra d o  en l a  Figura 15, en e l  lado de 
aguas abajo del módulo 40-B aceptador. Uno de es 
to s  in te rru p to re s  de l ím ite , 120-C, se rá  l ig e ra ­
mente oprimido por l a  bandeja an tes de haber lle g a  

25 do é s ta  a su posición  f in a l  deseada sobre e l módulo
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aceptador 40-B. Suponiendo que se e s tá  u tilizan d o  
un motor de dos velocidades, puede u t i l iz a r s e  l a  
ac tiv ac ió n  del in te r ru p to r  120-C para pasar e l  mo­
to r  a su velocidad más baja , originando decele ra- 

5 ción de l a  carga. A medida que se decelera  l a  car­
ga, é s ta  hace contacto con e l  in te r ru p to r  de lím i­
te  120-D, y lo  oprime, que e s tá  situado ligeram ente 
más alejado  "aguas abajo", sobre e l  módulo acepta­
dor 40-B, que e l  in te r ru p to r  120-C. El contacto de 

10 la  carga con e l  in te r ru p to r  de lím ite  120-D, se
u t i l i z a  para f in a l iz a r  l a  alim entación de energ ía 
e lé c tr ic a  a l  motor, en cuyo momento es aplicado un 
freno independiente para producir l a  detención to ­
t a l  de l a  carga en l a  posición deseada.

15 Como se verá de un examen de l a  Figura
17, l a  acelerac ión , l a  tra n s fe re n c ia  y l a  decele­
rac ión  h asta  una detención to ta l  de una carga par­
t i c u la r ,  puede conseguirse con r e la t iv a  fa c ilid a d  
en un período de tiempo de aproximadamente 10 se - 

20 gundos. Simplemente a modo de ejemplo, se ha com­
probado que un motor de 2 CV con cabeza de transm i 
sión de movimiento en ángulo rec to  480- 60- 3 , con 
freno único, proporcionará una fuente de energía 
de accionamiento s a t i s f a c to r ia  para la s  unidades de 

5 modulo in d iv id u a les , habiéndose p rov isto  dos de t a
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le s  motores en aquellos módulos que tien en  p o s ib il i  
dades de tra n s fe ren c ia s  de cuatro v ías  o perpendi­
cu la res .

Del examen de l a  Figura 16 se rá  evidente 
5 que, dependiendo de l a  posición p a r t ic u la r  de un 

modulo ind iv idua l dentro del sistem a, puede se r ne­
cesario  proporcionar h asta  ocho in te rru p to re s  de 
lím ite  d ispuestos para se r oprimidos cuando la  ban­
deja l le g a  a su posición  casi f in a l  sobre e l  módu­

lo  lo .  Tal d isposic ión  se ha ilu s tra d o , por ejemplo en 
l a  Figura 6 , habiéndose u tilizad o  lo s  números 120-C 
y 120-D para rep resen ta r lo s  in te rru p to re s  de dece 
l e r a r  y de f in a l iz a r  de la  misma manera que en la  
Figura 16. Puesto que lo s  in te rru p to re s  deben e s ta r  

15 situados de o rd inario  en e l  lado de aguas abajo del 
módulo, y puesto que muohos de lo s  módulos deben po 
der acep ta r una carga desde cualquiera de sus cua­
tro  lados, se n ec es ita  ese número de in te rru p to re s . 
P^r o tra  p a rte , s i  un módulo p a r t ic u la r  opera en un 

20 modo solamente u n id irecc ional, b id irecc io n a l o t r i -  
d irecc io n a l, e l  número de in te rru p to re s  de lím ite  
situados sobre e l  mismo puede se r  reducido en con­
secuencia.

La re a liz ac ió n  p re fe rid a  de este  invento 
25 provee un sistem a de con tro l que incluye un ordena

14.6.72 - 45 -



4 0 3 2 8 7 20 J

5

10

15

20

. 30

dor c e n tra l t a l  como, por ejemplo, e l  GE PAC 4000, 
con equipos y programas apropiados. En la s  F iguras
18 a 22 se ha ilu s tra d o  una organización de con tro l 
t íp ic a  para un sistem a t a l  como e l i lu s tra d o  en 
la s  Figuras 1 y 2. Refiriéndonos in icia lm ente a l a  
Figura 18, cada una de la s  puertas 1 a 9 e s tá  p re­
v is ta  de una consola 140 de je fe  de p u erta . Las con 
so la s , de p re fe ren c ia , están  situ ad as inmediatamen 
te  adyacentes a ambas áreas 21 de en trada a la s  po 
s ic io n es de descarga de aviones, de t a l  modo que
e l je fe  de puerta  puede superv isar la s  operaciones 
de carga y de descarga, a s í  como in tro d u c ir  carga 
en e l  sistem a y r e t i r a r l a  del mismo. En la  Figura
19 se ha ilu s tra d o  una consola t íp ic a  de je fe  de 
puerta  que comprende una se rie  de en tradas 141 de 
id e n tif ic a c ió n  de bandejas, una se rie  de entradas
142 de d irecciones de bandeja, y una se rie  de luces
143 de estado del area  de espera en co la , u t i l iz á n  
dose una de ta le s  lu ces para in d ic a r  e l  estado de 
cada modulo dentro del área de espera en cola aso­
ciada. La consola está- además p ro v is ta  de una, en tra  
da 144 de e n tra r , de una luz 145 para in d ic a r  l a  
presencia o l a  ausencia de una carga en e l  módulo 
de en trada in i c i a l ,  de una entrada 146 de volver a 
poner en cola y de o tra s  v a ria s  en tradas indicadas
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en general por e l  número de re fe ren c ia  147. La f in a  
lid ad  general de la s  consolas de jefe  de puerta , es 
proporcionar medios por lo s  que e l  jefe  de puerta 
pueda despachar cargas de acuerdo con m anifiestos 

5 de carga y descarga predeterm inados. Al se r descar­
gado un avión p a r t ic u la r , e l  je fe  de puerta despa­
cha l a  carga a (1) un punto de espera en cola as ig  
nado en su propia puerta  para carga en t rá n s ito ;
(2 ) un punto de espera en cola asignado en alguna 

10 o tra  puerta para un transbordo de lín e a s ; ó (3 )
a l  área de almacenamiento temporal para almacena­
miento o despacho por e l  operador de l a  consola de 
en trada de almacenamiento tem poral.

15 avión y se r situ ad as sobre lo s  módulos desplazables 
verticalm ente, e l  je fe  de puerta observa l a  id en ti 
f ic ac ió n  de l a  bandeja y l a  compara con e l  m anifies 
to  de descarga, para determ inar donde ha de se r en 
viada l a  bandeja. Luego oprime lo s  botones o sim i- 

20 la re s  141 para in d ica r l a  id e n tif ic a c ió n  apropiada 
de l a  bandeja, y lo s  botones 142 para rep resen ta r 
l a  d irecc ión  deseada de l a  bandeja. E sta informa­
ción es entrada en e l  ordenador oprimiendo e l  botón 
144, y l a  bandeja es in troducida en e l  sistem a en 

25 e l  momento apropiado, por ac tiv ac ió n  de una de la s

Al se r  descargadas la s  bandejas desde e l
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eneradas v a ria s  14 7 .

i.l ordenador e s ta  de p re fe renc ia  p rev ia­
mente programado^ de t a l  manera que puede reclam ar 
de su grupo de memoria, en esencia instantáneam ente, 

5 una se rie  apropiada de tra n s fe re n c ia s  de módulos in  
te r io r e s  a l  sistem a a f in  de conducir una bandeja 
dada u o tra  carga desde cualqu ier en trada en e l  s i s ­
tema a cualqu ier o tro  módulo sobre e l  n iv e l supe­
r io r  o bien, a lte rnativam ente , a l  operario  de en- 

10 tra d a  de almacenamiento temporal en e l  n iv e l in fe ­
r io r .  El programa incluye preferib lem ente esquemas 
de ru ta  a lte rn a tiv a s  a s í  como un esquema p refe rid o , 
a f in  de e v ita r  que se sa tu re  e l  sistem a debido a 

una constante demanda de un módulo que sea "popu—
-̂5 la r " ,  en oualquier momento dado. Por consiguien te, 

una vez que l a  bandeja u o tra  carga ha sido in t ro ­
ducida en e l  sistem a por e l  je fe  de p u erta , se mué 
ve automáticamente a l a  posición  previamente desig  
nada in troducida en la s  en tradas 142 , manteniendo 

20 s i  ordenador l a  p is ta  de su posición in stan tán ea  y 
de su id e n tif ic a c ió n . Este movimiento, como se ha 
indicado anteriorm ente, tien e  lu g ar en forma de pa 
rada-arranque de un módulo a o tro  a lo  largo  del 
sistem a e incluye, cuando a s i  se req u ie re , la  tra n s  
tenencia  de una bandeja o carga a un módulo movible^
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verticalm ente , para tra n s fe ren c ia  desde e l  n iv e l su 
p e r io r  a l  in fe r io r ,  o bien desde e l  n iv e l del piso 
del avión a l  n iv e l superio r, o s im ila res .

La consola del je fe  de puerta  e s tá  ade­
mas p ro v is ta  de lo s  necesarios botones o sim ila res 
para co n tro la r l a  carga del avión desde la  estac ión  
de espera en cola de esa puerta  p a r t ic u la r .  La ope 
ración  normal e x ig irá  simplemente l a  tran sfe ren c ia  
sim ultanea de cargas desde cada grupo de e s tac io ­
nes de espera en cola a l  módulo de carga en e l  or­
den de carga apropiado, estando también previamen­
te  programada t a l  tra n s fe ren c ia  en e l ordenador.
Al l le g a r  a un punto especificado , t a l  como e l  mó 
dulo del muelle de n ivelación , la s  cargas se deten 
dran h asta  e l  momento en que sean lib e rad as  manual 
mente por e l  je fe  de puerta , por medio de otro  de 
lo s  pulsadores de botón 147* La consola deberá es­
t a r  p ro v is ta  de con tro les de mando preponderante, 
para e l  caso en que por una emergencia sea necesa­
r io  r e t i r a r  cualquier carga e sp ec ífica  desde una 
estac ión  de espera en oola e sp ec ífica , para volver 
a poner en cola su se rie  de operaciones de carga.
Tal con tro l de mando preponderante se ha indicado 
en 146 , habiéndose prov isto  pulsadores de botón 
apropiados dentro del grupo 147, para p e rm itir  mo-
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vimiento re a l  de l a  bandeja después de haber sido 
"bloqueado" e l  ordenador. La consola 140 del je fe  
de puerta  deberá in c lu ir ,  además, medios de pu lsa­
dor de botón o sim ila res para a ju s ta r  lo s  muelles 

5 131 de n iv e lac ió n  a l a  a l tu ra  del p iso  del avión,
l a  e s tac ió n  de recepción 148 a lo  largo  del mismo 
y l a  estao ion  de elevación 149 (véanse la s  puertas 
9 y 1 en l a  Figura 1 ).

Las consolas 150 de en trada en almacena 
10 miento temporal e s tán  situ ad as en e l  n iv e l in fe ­

r io r ,  en l a  re a liz ac ió n  " i lu s tra tiv a  representada 
en la s  F iguras 1 y 2. La fin a lid a d  de estas..ocaso- 
la s  es p e rm itir  e l  despacho, para almacenamiento 
sobre un modulo de almacenamiento temporal asigna- 

15 do, de toda l a  carga que llegue a l  área de almace­
namiento tem poral. En la  re a liz ac ió n  i lu s tra d a , en 
e s ta  se incluye la  oarga tra n s fe r id a  desde la s  con 
so las de jefe  de puerta  a tra v é s  de lo s  elevadores 
v e r t ic a le s  15. Dependiendo del tamaSo de l a  in s ta -  

20 la c ió n , pueden se r necesa iras dos de ta le s  consolas 
para p e rm itir  que re a lic e n  la  operación dos opera­
r io s .  Convenientemente, s in  embargo, l a s  consolas 
(una para e l  lado norte del area de almacenamiento 
temporal y o tra  para e l  lado sur del área de almace 

25 namiento temporal en l a  re a liz ac ió n  i lu s tra d a )  pue
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den se r incorporadas en un solo grupo, con objeto 
de p e rm itir  que una so la  persona pueda e fec tu a r 
l a  operación durante lo s  períodos en que disminu­
ye e l  volumen de tra b a jo . En la  Figura 20 se ha 

5 ilu s tra d o  una consola t íp ic a  de en trada de almace­
namiento temporal que incluye una se rie  de luces 
151 de estado de área  de almacenamiento temporal 
que ind ican, por supuesto, e l  estado de vacío o 
comprometido de cada módulo en e l  á rea  de almacéna­

lo  miento temporal; una p lu ralidad  de en tradas 152 

de id e n tif ic a c ió n  de bandeja y una p lu ralidad  de 
en tradas 153 de d irecc ión  de bandeja. Los códigos 
de id e n tif ic a c ió n  de bandejas pueden se r le íd o s , 
por ejemplo, por medio de cámaras de te le v is ió n  

15 en c irc u ito  cerrado, y l a  le c tu ra  de sa lid a  pue­
de se r presentada a l  operario de l a  oonsola de en 
tra d a  en e l  almacenamiento temporal.

Cuando cada bandeja que ha llegado a l  
área de almacenamiento temporal pasa por una de 

*20 la s  cámaras, se lee  su id e n tif ic a c ió n , se mete en 
e l  sistem a gor manipulación apropiada de la s  en tra  
das 152 y se introduce en e l  sistem a su d irección  
asignada, que puede se r  cualquiera de lo s  módulos 
de almacenamiento temporal no comprometidos o un 

25 módulo de espera en co la  específico  predeterminado,
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por manipulación de la s  en tradas 153. Tan pronto co 
mo se completa este  procedim iento, se a c tiv a  e l  bo 
ton  154 de e n tra r , haciendo que l a  información que 
hay en la s  en tradas 152 y 153 sea s itu ad a  en e l  g ru - 

$ po de memoria del ordenador, que d e s te lle  l a  luz 
151 correspondiente a l  modulo p a r t ic u la r  asignado, 
indicando estado "comprometido", y que p rosiga l a  
bandeja, siguiendo un programa predeterminado del 
ordenador id én tico  a l  anteriorm ente estud iado , hacia 

10 su modulo de almacenamiento asignado.
Ademas de a la s  consolas de jede de puer 

t a  y a l a  consola de entrada en almacenamiento tem 
p o ra l, la s  en tradas son también alim entadas a l  or­
denador desde la s  consolas 160 de recuperación dew 

15 3e almacenamiento tem poral, de la s  cuales se ha
ilu s tra d o  una re a liz ac ió n  re p re se n ta tiv a  en l a  F i­
gura 21. La fin a lid a d  general de l a  consola de re ­
cuperación desde almacenamiento temporal es l a  de 
p e rm itir  a l  operario  de l a  misma recuperar cargas 

20 e sp ec íf ic a s  desde su posición  de almacenamiento 
temporal y despacharlas a un punto de espera en 
co la predeterminado en una puerta  predeterm inada, 
o, qu izas, recuperar cargas e sp ec íf ic a s  y despachar 
la s  a l  area de term inal o de c la s if ic a c ió n . Para 

25 funcionamiento en períodos de máxima c ircu lac ió n

14.6.72 - 52 -



4 0 3 2 8 7
de carga se han p rovisto  dos de ta le s  consolas, s i  
tuadas también en una so la  área para p e rm itir  fun­
cionamiento con un solo operario durante lo s  perío ­
dos en que disminuye e l tra b a jo , estando asociada 

5 una de la s  consolas, por ejemplo, con la s  puertas 
1 a 6 , y l a  o tra  con la s  puertas 7 a 9, Como se ha 
ilu s tra d o  en la  Figura 21, una consola t íp ic a  160 
para e s ta  f in a lid ad  deberá contener una se rie  de lu ­
ces 161 de estado de áreas de escape en cola , una 

10 para cada módulo en e l  área de espera en cola de 
cada puerta ; una en trada 162 de id e n tif ic a c ió n  de 
bandejas y una entrada 163 de destino de bande­
ja s .

Cuando l le g a  e l  momento de t r a n s f e r i r  
15 la s  bandejas de carga desde e l  área de almacena­

miento temporal a l  área de espera en co la en una 
puerta  p a r t ic u la r , e l  operario in tro d u c irá  en e l 
sistem a, a trav és  de la s  entradas 162 y 163 , l a  iden 
t i f ic a c ió n  de cada una de la s  bandejas y del módulo 

20 de espera en cola p a r t ic u la r  a l  cual se asigna. 
Cuando toda l a  oarga para un avión p a r t ic u la r  ha 
sido colocada en una memoria interm edia, e l  opera­
r io  p u lsa rá  e l  botón de e n tra r  164 haciendo que to 
da l a  información en tre  en e l  grupo de memoria p rin  

25 c ip a l. El ordenador que ha conservado l a  p is ta  de
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l a  d irecc ión  del a rea  de almacenamiento temporal 
de cada una de la s  bandejas, in ic ia r á  luego un mo­
vimiento previamente programado de la s  bandejas, en 
forma de parada-marcha a trav és  del á rea  de almace- 

5 namiento tem poral, a l  elevador apropiado, h asta  e l  
n iv e l superio r y, después, a l  modulo de espera en 
co la p a r t ic u la r  a l  cual ha sido asignada la  ca r­
ga.

En l a  Figura 22 se i lu s t r a ,  en forma de 
10 diagrama de bloques, l a  in terconexión en tre  lo s  

elementos de con tro l t íp ic o s  para e l  sistem a. Es­
to s  elementos incluyen e l  ordenador 170 que alimen 
ta  ordenes a tra v é s  de un con tro l de sa lid a  m últi­
ple 172 a un conjunto de contactos de enganche 173-  

1 $ y a un conjunto de contactos momentáneosll74. Los 
oontactos enganchados contro lan  la s  luces de e s ta ­
do en la s  consolas de je fe  de puerta , de en trada a 
almacenamiento temporal y de recuperación desde e l  
almacenamiento tem poral. Los contactos momentáneos, 

20 por supuesto, emiten señales de in s tru cc ió n  a lo s  
con tro les 101 de accionamiento de módulo, que luego 
enganchan en l a  condición operante ordenada hasta  
que se completa una tra n s fe re n c ia  en tre  módulos.
Las in stru cc io n es , programas y sim ila res son alimen 

25 tados a l  ordenador a tra v é s  de un d isp o sitiv o  171 

de en tra d a /sa lid a  y de un con tro l 177 de en trada
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d ig i ta l .  El con tro l de entrada d ig i ta l  177 e s tá  en 
lazado con la s  d iversas consolas e in te rru p to re s  
de lim ite  a tra v é s  del sistem a, por medio de un d is ­
p o sitivo  176 de term inación de en trada, como com- 

5 prenderán fácilm ente lo s  expertos en l a  técn ica .
A este  respecto , es de hacer n o ta r que 

cada uno de lo s  módulos desplazables verticalm ente 
debe e s ta r  p rov isto  de in te rru p to re s  de lim ite  de 
percepción de posición v e r t ic a l ,  a f in  de n o t i f i -  

10 car a l  ordenador su estado ao tu a l. Estos in te rru p ­
to re s  están  situados, además por supuesto de lo s 
in te rru p to re s  de lim ite , en e l  propio módulo que es 
conducido por e l  elevador p a r t ic u la r  en cuestión .
Asi, por ejemplo, debe proveerse un in te rru p to r  de 
lím ite  para n o t i f ic a r  a l  ordenador cuándo e l  eleva 
dor 15-1 e s tá  en coincidencia h o rizon ta l con lo s 
módulos es tac io n ario s  adyacentes, de t a l  modo que 
solamente en ese momento sean tra n s fe r id a s  la s  car 
gas a lo s  módulos desplazables 15- 1 . Análogamente,

20 debe n o tif ic a rs e  a l  ordenador e l  momento en que e l  
elevador que lle v a  lo s  módulos 15-1 e s tá  en coin­
cidencia ho rizon ta l con lo s  módulos adyacentes en 
e l  area de almacenamiento temporal de n iv e l in fe ­
r io r ,  para e v i ta r  que la s  bandejas sean expulsadas 

25 de lo s  elevadores prematuramente. Estos in te rru p to
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re s  de lím ite  de elevador, indicados en general por 
e l  número de re fe re n c ia  175 en la  Figura 22, alimen 
tan  a l  ordenador a tra v é s  del con tro l de entrada 
d ig ira l  177 juntamente con lo s  in te rru p to re s  de l í ­
mite de módulo y con la s  d iversas consolas a trav és 
del sistem a.

La re a liz ac ió n  p re fe rid a  del invento in ­
cluye, adicionalm ente, un canal de alarma 178 , cuya 
f in a lid a d  es n o t i f ic a r  a l  personal del sistem a lo s  
casos de tra n s fe re n c ia  inoompleta y/o in co rrec ta  
de módulo a módulo dentro del sistem a. Mas en par­
t i c u la r ,  e l canal de alarma funciona para p e rc ib ir  
l a  in ic ia c ió n  del movimiento de una bandeja desde 
un módulo a otro  y l a  recepción de esa bandeja por 
e l  módulo adyacente. El canal de alarma cuenta e l  
tiempo tran scu rrid o  en tre  l a  in ic ia c ió n  de l a  ope­
ración  de donación y e l  f in a l  de l a  operación de 
aceptación y, en caso de que ese período de tiem ­
po exceda de un lím ite  predeterminado, hace sonar 
una alarma discriminando en e l  d isp o sitiv o  de en- 
tra d a /s a l id a  lo s  módulos p a r tic u la re s  im plicados.
El canal de alarma 178 puede usarse además para 
d e te c ta r  dobles compromisos de lo s  d iversos módu­
lo s  de escape en cola y de almacenamiento temporal, 
para g a ra n tiz a r  mejor e l  funcionamiento correcto
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del sistem a.
En l a  Figura 23 se i lu s t r a ,  en forma algo 

ampliada, una se rie  de once módulos situados dentro 
de y adyacentes a la  puerta  8 en l a  Figura 1, habián 
dose designado lo s  d is t in to s  módulos por lo s  núme­
ros de re fe ren c ia  40-1 a 40-11 en l a  Figura 23) y 
1-11 en la  Figura 1. En la  Figura 23, lo s  módulos 
40-1, 40-4 y 40-7 forman un segmento de v ía  16-A del 
transp o rtad o r p rin c ip a l 16; lo s  módulos 40-2, 40-5 
y 40-8 forman un segmento de v ía  16-B del transp o r­
tad o r p rin c ip a l 16; y lo s  módulos 40-3. 40-6 y 40-9 
forman un segmento de v ía  16-C del transpo rtado r 
p rin c ip a l 16. El módulo 40-10 rep resen ta  e l  módulo 
de tra n s fe re n c ia  in ic ia l  del transpo rtado r de apar 
tadero 13- 8 , y e l  módulo 40-11 rep resen ta  a l a  vez 
un módulo de tra n s fe re n c ia  de apartadero in ic ia lg y  
e l  módulo de espera en cola in ic ia l  14-8 asociado 
con la  puerta  8 . Sobre cada uno de lo s  módulos i lu s ­
trados en l a  Figura 23) la s  l e t r a s  A, B, C y D in d i 
can posiciones de in te r ru p to r  de lím ite  represen ta  
t iv a s , correspondiendo lo s  in te rru p to re s  de lím ite  
preferiblem ente a l  designado por e l  número de refe  
renoia 120 en l a  Figura 15. Dependiendo de lo s  mo­
to re s  de accionamiento p a r tic u la re s  u tiliz a d o s , ca 
da una de esas l e t r a s  puede rep resen ta r, además,
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una se rie  de dos de ta le s  in te rru p to re s  de lím ite  
1 2 0 , u tilizán d o se  uno para deceleración  y e l  o tro  
para in te rrup c ión  de l a  alim entación de energ ía 
e lé c tr ic a  y frenado, de l a  manera que se ha es tu ­
diado en re la c ió n  con la s  Figuras 16 y 17, y como 
se ha ilu s tra d o  en la  Figura 6 .

Supongamos que se ha situado  una bandeja 
sobre e l  módulo 40-4 por medio de un procedimiento 
de tra n s fe re n c ia , desde una bandeja adyacente idén 
t i c a  a l a  que se d e sc rib irá , y que viene impuesto 
por e l  programa áe l ordenador que l a  ru ta  más corta- 
a i  destino  f in a l  requ iere  e l  paso sobre e l  módulo 
40-5. La operación in io ia l  en e l  procedimiento de 
tra n s fe re n c ia  es e l armado de uno de lo s in te rru p ­
to re s  de lím ite  sobre e l  módulo 40-5, por e l  orde­
nador, como medio de determ inar s i  e l  módulo 5 es­
tá  actualmente ocupado. Si es a s í ,  se re ta rd a  e l  
movimiento desde e l módulo 40-4 h asta  e l  módulo 
40-5 o bien, a lte rnativam ente , se vuelve a d ise ­
ñar e l  camino a segu ir en e l  desplazamiento hasta  
e l  destino  f in a l  de acuerdo con e l  programa del or 
donador, con objeto de l le g a r  a l destino  f in a l  s in  
necesidad de pasar sobre e l  módulo 40-5. El presen 
te  sistem a de tra n s fe re n c ia , como se ha ilu s tra d o  
en l a  re a liz ac ió n  p re fe rid a  de es te  invento, requie



4 0 32 8 7
re , por consiguiente, que e l  módulo aceptador, en 
es te  caso e l  modulo 40-5, e s té  vacío an tes de que 
se in ic ie  una tra n s fe ren c ia  a l  mismo. Los módulos 
40 operan por tan to  por pares durante cualquier 

5 procedimiento de tra n s fe ren c ia , operando uno para 
mover l a  carga fu era  de s í  mismo y operando e l mó­
dulo adyacente para r e c ib ir  la  carga. El empareja­
do de lo s  módulos y, por consiguiente, la  can a li­
zación de l a  carga a tra v é s  del sistem a, vienen im 

10 puestos por e l  programa del ordenador.
En e l  oaso de que e l in te r ru p to r  de lím i 

te  5-0, una vez armado por e l ordenador, indique 
que e l  módulo 40-5 e s tá  vacío, son transm itidos im 
pulsos d ireocionales a lo s  con tro les 101 de aocio- 

15 namiento de módulo asociados con cada uno de lo s  
módulos 40-4 y 40-5. Estos impulsos d ireocionales 
hacen que lo s  con tro les 101 de accionamiento de mó­
dulo enganchen, dando por resu ltad o , por orden suoe 
sivos (1) la  ro tac ión  de la s  ruedas o rien tab les  de 

20 soporte 40-4) por medio del o ilin d ro  47, a la  pos_í 
clon d ireooional apropiada; (2) l a  elevación de la s  
cadenas de accionamiento lo n g itu d in a l de l a  manera 
anteriorm ente estudiada de cada uno de lo s  módulos 
40-4 y 40-5 por ac tiv ac ió n  del c ilin d ro  63 de eleva. 

25 ción lo n g itu d in a l; y (3) l a  ac tivac ión  de lo s  moto-
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re s  de accionamiento lo n g itu d in a l 54 en e l  sentido  
apropiado a f in  de t r a n s f e r i r  l a  carga a tra v é s  del 
módulo hacia  l a  derecha, como se vé en l a  Figura 
23.

5 Cuando la  bandeja u o tra  carga es cogida
por lo s  topes 57 en l a  cadena de accionamiento 51 
del módulo 40-4, l a  misma se ace le ra  de l a  manera 
i lu s tra d a  en l a  Figura 17, alcanza una velocidad 
predeterminada y es pasada desde e l  módulo donador 

10 40-4 a l  módulo aceptador 40-5, donde continúa su
movimiento por la  ap licac ió n  de agarre de la s  cade­
nas de accionamiento lo n g itu d in a l del módulo acepta 
dor.

Durante es te  in te rv a lo , e l  in te r ru p to r  de 
15 lím ite  5-C %ta sido de nuevo armado o, a l te rn a t iv a ­

mente, ha permanecido armado, desde l a  percepción 
in ic ia l  de la  condición de ausencia de oarga del 
módulo 40-5 a l  in ic ia rs e  l a  operación de tra n s fe ­
ren c ia . Al pasar l a  bandeja a l  módulo 40-5, choca 

20 in ic ia lm en te  con l a  p arta  de frenado o deceleración 
del in te r ru p to r  de lím ite  5-C, haciendo que la  car­
ga sea decelerada, en l a  re a liz a c ió n  p re fe rid a , de­
bido a que e l  motor de accionamiento asociado con 
e l  módulo 40-5 pasa a funcionar a una velocidad in -  

2$ f e r io r .  Al decelerarse  l a  bandeja, hace contacto
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finalm entá con e l  in te r ru p to r  de lím ite  5-C de t e r  
minacion de l a  alim entación de energía e lé c tr ic a , 
frenando e l  motor y l a  carga hasta  d etenerlo s, con 
l a  bandeja debidamente centrada sobre e l  módulo 

5 40-5. Simultáneamente es em itida una señal desde e l
in te r ru p to r  de lím ite  5-C, haciendo que e l  con tro l 
40-4 de accionamiento de módulo desenganche y, por 
consiguiente, se desac tiv e . Al termino del c ic lo  
de tra n s fe re n c ia , por consiguiente, todas la s  cade- 

10 ñas han re tom ado  a sus posiciones bajadas y l a  ban 
deja queda d ispuesta  para se r tra n s fe r id a  a l  módulo 
40-6, desde a l l í  a l  módulo 40-10 y luego a l  módulo 
40-11, para almacenamiento an espera en cola, tan  
pronto como esos módulos queden d ispon ib les, s i  es 
que ya no lo  e s tán .

Al in ic ia rs e  l a  tra n sfe ren c ia  en tre  lo s 
módulos 40-4 y 40-5) se a c tiv a  e l  c irc u ito  de temgo 
riz ac ió n  dentro del canal de alarma 178, y empieza 
a con tar. En e l  caso de que e l  canal de alarma no 
haya recib ido  una señal desde e l  in te rru p to r  de l í  
mite 40-50 indicando la  llegada de la  bandeja a ese 
módulo dentro de un tiempo predeterminado, sonará 
una alarma, de la  manera que se vió anteriorm ente, 
para n o t i f ic a r  a l  personal encargado del funciona­

re miento la  aparente avería  en e l  sistem a y su s i tu a -

14.6.72 - 61 -



403287

10

15

*  20

...'25

cion. Se ha comprobado, por ejemplo, que puede com 
p is ta rs e  e l  movimiento con r e la t iv a  fa c ilid a d  en 
un período de nueve segundos, con un descanso de 
un segundo perm itido an tes de in ic ia rs e  un movi­
miento sucesivo hacia e l destino f in a l  de l a  banda 
ja .

El sistem a de con tro l debe in c lu ir ,  co­
mo re s u l ta rá  fácilm ente evidente para lo s  exper­
to s  en l a  téc n ica , algún mecanismo para e v i ta r  una 
te n ta t iv a  de tra n s fe re n c ia  sim ultánea de dos bando 
ja s  a un módulo adyacente. Como se ha v is to  h asta  
aquí, por ejemplo, s e r ía  posib le que se in ten tase  
t r a n s f e r i r  simultáneamente la s  cargas p a r tic u la re s  
de lo s  módulos 40-4 y 40-6 de l a  Figura 23, ambas 
a l a  bandeja 40-5, lo  que con toda probabilidad se 
tra d u c ir ía  en una parada de lo s  t r e s  módulos, ya 
que la s  bandejas e s ta r ía n  descansando sobre todos 
lo s  in te rru p to re s  de lím ite  c r í t i c o s .  De acuerdo 
con l a  re a liz ac ió n  p re fe rid a  de e s te  invento, se 
elim ina e s ta  p o sib ilid ad  proporcionando un enclava- 
miento 179 de módulos adyacentes (véase l a  Figura 
22), que enclava todos lo s  con tro les 101 de acciona 
miento de módulo de lo s  módulos 40 en e l  sistem a.
El enclavamiento 179 puede funcionar, por ejemplo, 
impidiendo l a  ac tiv ac ió n  de lo s  con tro les 101 de ao-
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ci&namiento 3e módulo de dos módulos adyacentes cua­
le sq u ie ra , a menos que haya sido em itida una señal 
e sp ec ífic a  de mando preponderante desde lo s  contac­
to s  momentáneos 174 asociados con e l  ordenador 170.

5 El programa del ordenador contendría en e s ta  s i tu a ­
ción una operación de v e rif icac ió n , mediante l a  
cual e l  ordenador v e r i f ic a r ía  para determ inar s i 
cualquiera de lo s  módulos adyacentes estaba en cur­
so d e . t r a n s f e r i r  una carga a un módulo aceptador,

10 an tes de dar la  orden preponderante a l  d isp o sitiv o  
de enclavamiento del módulo adyacente y p e rm itir  la  
tra n sfe ren c ia  en cuestión . En caso de que durante 
e s ta  v e rif ic ac ió n  e l  ordenador determine que, de he­
cho, e s tá  siendo ejecu tada actualmente una tra n s ía ­

i s  r e n d a  sobre e l  módulo aceptador propuesto, e l  movi­
miento será retardado h asta  que e l  ordenador reciba  
una ind icación  de que: (1) e l  módulo aceptador pro­
puesto e s tá  actualmente desocupado; y (2) no hay ac­
tualmente en ourso tra n sfe ren c ia  alguna a l módulo 

20 aceptador propuesto. Entonces, y solamente entonces, 
se perm itirá  que sea ejecutado e l  movimiento prev is 
to .

El equipo incorporado u tiliz a d o  en l a  rea  
liz a c ió n  del presente sistem a que incluye lo s  d is -  

2$ p o sitiv o s  de co n tro l, lo s  módulos y s im ila res , per-
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mi*te ad ic ione3 u o tro s cambios en un sistem a in s ta ­
lado , a s í  como movimiento de todo e l  sistem a a una 
nueva posic ión . E sta f le x ib i l id a d , juntamente con 
la s  p o sib ilid ad es de n iv e le s  m ú ltip les de una in s -  

5 ta la o ió n , proporciona medios por lo s  cuales puede 
d iseñarse un sistem a de capacidad deseada, usando 
componentes en general normalizados para uso en 
areas sa turadas o destinadas a o tro s f in e s  especia­
le s .  Podría se r  deseable, por ejemplo, disponer de 

10 una in s ta la c ió n  de cuatro o cinco n iv e le s  fre n te  a 
l a  in s ta la c ió n  de dos n iv e le s  i lu s tra d a . En c ie r to s  
ambientes puede se r deseable, por o tra  p a rte , lim i 
t a r  e l  sistem a a un solo n iv e l. Cualquiera de esto s 
ob je tiv o s puede lo g rarse  fácilm ente mediante l a  u t i -  

15 liz a c ió n  de lo s  conceptos del presente invento .
Del examen de e s ta  Memoria D escrip tiva 

y de la s  f ig u ra s  que l a  acompañan, se rá  fácilm ente 
evidente que e s te  invento proporciona una con tribu  
ción nueva y sumamente ú t i l  a l a  té c n ica  de l a  ma- 

20 n ipulacion  de m a te ria l. Además del concepto general, 
se han ilu s tra d o  d isposic iones e sp ec íf ic a s  mecáni­
cas y e lé c tr ic a s  capaoes de e je c u ta r  la s  d iversas 
operaciones ex ig idas por e l  concepto. Los expertos 
en l a  té cn ica  ap reciarán  fácilm ente que pueden e fe c -  

25 tu a rse  muchas m odificaciones, tan to  en e l  aspecto 
e le o tr ic o  como en e l  aspecto mecánioo, con respecto
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a la s  e s tru c tu ra s  y c irc u ito s  f ís ic o s  y esquemáti- 
eos i lu s tra d o s , s in  desviarse de lo s  conceptos bá- 
sicos del invento. Las rea lizac io n es que sean e l  
resu ltado  de ta le s  m odificaciones, deben conside- 

5 ra rse  in c lu id as dentro del alcance de la s  Reivin­
dicaciones de l a  nota ad jun ta, a menos que en la  
l e t r a  de esas Reivindicaciones se dec lare  expresa­
mente lo  co n tra rio .

10

-  REIVINDICACIONES -
15

Los puntos de invención, propia y nueva, 
que se presentan para que sean objeto de e s ta  so­
l ic i tu d  de Patente de Invención en España por 
VEINTE años, son lo s  s ig u ien te s:

1 .-  Un sistem a transp o rte  de a r tíc u lo s  
que tien e  un transp o rtad o r formado por una se rie
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de módulos transpo rtado res sobre lo s  cuales es tán  
destinadas a pasar cargas in d iv idu a les en forma de 
movimiento por pasos y que incluye un sistem a de 
con tro l que comprende: medios percep tores, aso c ia - 

5 dos a a l  menos uno de dichos módulos, para p e rc i­
b i r  l a  p resencia  o ausencia de una de dichas cargas 
en e l lo s ;  medios de ac tiv ac ió n  que responden a  d i­
chos medios perceptores para a c tiv a r  dicho módulo 
y un modulo adyacente, en respuesta  a un mando p re- 

10 determinado, teniendo dicho módulo adyacente una
dichas cargas en e l  mismo, l a  cual se desea tra n s  

f e r i r  a dicho prim er módulo; y medios de tec to res 
asociados a dicho prim er módulo para d e te c ta r  cuán 
do dicha carga ha llegado a l  mismo y para d esac ti 

15 var tan to  dicho prim er módulo como módulos adyacen 
te s ,  en respuesta  a e l lo .

2 .-  El sistem a según l a  re iv in d icac ió n  
1 , en e l  cual dichos módulos incluyen medios de - 
accionamiento in d iv idu a les ; y en e l  cual dichos me 

20 d ios de tec to res incluyen medios para d is c e rn ir  cuán 
do dicha oarga ha alcanzado una posic ión  p red e te r­
minada en dioho prim er módulo, cerca de l a  posición 
f in a l  deseada en e l  mismo, estando dichos medios 
de discernim iento destinados a d ece le ra r e l  funcio 

25 namiento de lo s  medios motores asociados con dicho
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prim er módulo, por discernim iento de l a  presencia 
de dicha carga en dicha posición predeterminada.

3 . -  Un sistem a según l a  re iv in d icac ió n  
1 , que comprende además medios para reg u la r e l  pa-

5 so de tiempo en tre  l a  ac tivac ión  de dichos módulos 
y la  desactivación  de lo s  mismos y para em itir  una 
alarma s i  dicho espaoio de tiempo excediera de un 
período predeterminado.

4 . -  El sistem a según la  re iv ind icac ión  1, 
10 en e l  cual una p lu ralidad  de módulos adyacentes a

dichos módulos del transp o rtad o r están  p rov isto s de 
dichos medios de percepoión, de dichos medios de 
ac tivao ión  y de dichos medios d e tec to res , estando 
cada uno de dichos medios interconectado con lo s  

15 medios de módulos adyaoentes de dichos módulos del 
transp o rtad o r, oon lo  cual dicha carga puede se r 
tra n s fe r id a  de módulo a módulo, a tra v é s  de dioho 
sistem a, en forma de avance por pasos, a lo  largo 
de una tra y e c to r ia  predeterm inada.

20 - 5 .-  El sistem a según la  re iv in d icac ió n
4, en e l  cual a l  menos algunos de dicha p lu ralidad  
de lo s  citados módulos incluyen medios accionados 
mecánicamente para t r a n s f e r i r  desde lo s  mismos y 
r e c ib i r  sobre lo s  mismos cargas en cualquiera de a l  

25 menos dos d irecciones tra n sv e rsa le s , teniendo dichos
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módulos medios d e tec to res  m ú ltip les , asociados con 
lo s  mismos, siendo dichos medios de tec to res m últi­
p le s , selectivam ente ac tiv ab le s , dependiendo de l a  
d irección  de recepción de dicha carga.

6 . -  El sistem a según l a  re iv in d icac ió n  
1 , en e l  cual dichos módulos tien e n  medios de accio­
namiento independientes para t r a n s f e r i r  desde lo s  
mismos y r e c ib i r  sobre lo s  mismos dichas cargas, es 
tando destinados dichos medios de accionamiento pa 
ra  bloquear en respuesta  a dicho mando predeterm ina 
do y desbloquear en respuesta  a una señal p red e ter­
minada de dichos medios de detecc ión .

'' 7 . -  El sistem a según l a  re iv in d icac ió n  1,
en e l  cual dichos módulos tien en  medios de acciona 
miento independientes para t r a n s f e r i r  desde lo s  
mismos y r e c ib ir  sobre lo s  mismos dichas cargas, y 
e l  cual comprende además medios de enclavamiento mú- 
tuo para im pedir e l  funcionamiento de dichos me­
dios de accionamiento en cualesquiera dos adyacen­
te s  de dichos módulos, h as ta  e l  momento en que es 
rec ib id a  una señal de predominio.

8 . -  Un sistem a de tran sp o rte  de a r t íc u lo s  
que tien e  un tran sp o rtad o r formado por una p lu ra l i ­
dad de unidades transp o rtad o ras modulares, so b re . 
la s  cuales es tán  destinadas a pasar cargas in d iv i-
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duales desde un módulo de entrada a un módulo de 
destino , p re sc r ito , a trav és  de a l  menos un módulo 
de tra n s fe re n c ia , y que incluye un sistem a de con­
t r o l  que comprende: medios computadores; medios pa- 

5 ra  a lim entar a dichos medios computadores e l  des­
tin o  del módulo deseado de una de dichas cargas a 
tra n sp o rta r  desde dicho módulo de en trada a uno de 
dichos módulos de destino , estando dichos medios 
computadores programados para mover dicha carga a 

10 trav és  del oitado sistem a, a lo  largo de una tray ec­
to r ia  predeterminada, a trav és  de a l  menos dicho 
módulo de tra n s fe ren c ia  a dicho módulo de destino; 
medios asociados a cada módulo, a l  cual ha de se r 
tra n s fe r id a  dicha carga durante e l  movimiento a t r a -  

15 vés del citado sistem a, para p e rc ib ir  la  presencia 
o ausencia de una carga en e l  mismo, siendo tra n s ­
m itida l a  información a s í  perc ib ida  a dichos medios 
computadores; y medios operativos en respuesta  a 
una seSal de dichos medios computadores para a c tiv a r  

2o e l  módulo sobre e l cual dicha carga e s tá  entonces
posicionada y e l  módulo sigu ien te  a l  cual ha de se r 
tra n s fe r id a , siendo em itida dicha seHal de dichos 
medios computadores en respuesta  a una indicación 
de dichos medios de percepción de que dioho módulo 

25 suoesivo no e s tá  actualmente ocupado.
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9 . -  E l sistem a según la  re iv in d icac ió n  

8 , que comprende ademas medios para alim entar a  d i 
oho computador un código de id e n tif ic a c ió n , in d ica  
tiv o  del contenido de cada carga in d iv id u a l, junto 
con ^ 1 . destino  de modulo deseado de l a  misma, es­
tando destinado dicho computador a  re te n e r  dicho 
codigo y l a  posioión del destino  deseado de l a  car 
ga asociada con e l  mismo, para p o s te r io r  llamada 
de dicho sistem a.

10 . -  El sistem a según l a  re iv in d icac ió n  
8 , en e l  cual dicho computador e s tá  programado pa 
ra  mover oargas a tra v é s  de dicho sistem a, a lo  
largo de tra y e c to r ia s  tan to  p re fe rid a s  como a l t e r ­
nas, siendo u ti l iz a d a s  dichas tra y e c to r ia s  a l t e r ­
nas por dicho computador en e l  caso de que lo s  me­
dios de percepción indiquen que dicho módulo suce 
sivo e s tá  entonces ocupado.

1 1 . -  Un sistem a transp o rte  de a r t íc u lo s , 
para u t i l i z a r  en una operación de carga de un ve­
hículo que tien e  puestos de carga, descarga, s a l i ­
da y en trada, estando dichos puestos in te rco n ec ta ­
dos a l  menos por una p lu ra lid ad  de unidades tra n s ­
portadoras modulares sobre la s  cuales es tán  d e s t i ­
nadas a pasar cargas in d iv idu a les  desde módulos de 
p a r tid a  a módulos de destino  predeterm inados, a
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tra v é s  de un esquema de tra n sfe ren c ia  de módulo a 
modulo, cuyo sistem a incluye un sistem a de con tro l, 
que comprende: medios computadores c e n tra le s , pre­
programados para e fec tu a r l a  tra n sfe ren c ia  de módu- 

 ̂ lo  a modulo de una carga a lo  largo  de tra y e c to r ia s  
predeterminadas desde dichos módulos de p a rtid a  a 
dichos módulos de destino ; medios de entrada asocia 
dos con a l  menos algunos de dichos puestos, para in  
troduccion en dichos medios computadores del d e s ti  

10 no de modulo deseado de una carga a tra n sp o r ta r  a 
trav és  de dicho sistem a, siendo dichos medios com­
putadores, a continuación, operativos para hacer 
que dicha carga sea tra n s fe r id a  a l  mismo de acuer­
do con su programación; medios asociados a cada mó 

15 dulo a l  cual ha de se r  tra n s fe r id a  dicha carga du­
ran te  e l  movimiento a tra v é s  de dicho sistem a, para 
p e rc ib ir  l a  p resencia o ausencia de una carga en e l 
mismo; y medios operativos en respuesta  a una señal 
procedente de dichos medios computadores, para ac- 

2Q t iv a r  e l  módulo sobre e l  cual dicha carga e s tá  en­
tonces posicionada, y e l  módulo sucesivo a l  cual ha 
de se r  tra n s fe r id a , siendo dicha señal efectivamen­
te  em itida solamente en e l  caso de que dichos medios 
de percepción hayan percib ido l a  ausencia de una ca r-  

25 ga en dicho módulo sucesivo.
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12 . -  E l sistem a según l a  re iv in d icac ió n
1 1 , en e l  cual a l  menos algunos de dichos módulos 
son módulos de almacenamiento, e l  cual comprende 
además medios situados junto a dichos medios de en 
tra d a  para in d ic a r  a l  operador de lo s  mismos e l  es 
tado comprometido o no comprometido de a l  menos a l  
gunos de dichos módulos de almacenamiento.

13 . -  El sistem a según la  re iv in d icac ió n
1 2 , en e l  cual algunos de dichos módulos de almace 
namiento están  físicam ente posicionados cerca de 
dichos puestos de carga para r e c ib ir  y almacenar di 
chas cargas an tes de se r  cargados en un vehículo
de tran sp o rte  p a r t ic u la r ,  estando o tro s de dichos 
módulos de almacenamiento posicionados en una posi 
ción relativam ente a le jad a  de dicha p lu ra lidad  de 
módulos de almacenamiento c itad o s, estando d estin a  
dos a l menos uno de dichos medios de en trada a o ri 
g in a r l a  tra n s fe re n c ia  de dichas cargas sobre d i­
chos o tro s módulos de almacenamiento y teniendo me 
dios de ind icación , s ituados junto a lo s  mismos, 
que ind ican  e l  estado comprometido o no comprometí 
do de dichos o tro s módulos de almacenamiento, es tán  
do destinado a l  menos o tro  de dichos medios de en­
tra d a  a o r ig in a r  l a  tra n s fe re n c ia  de dichas cargas 
sobre lo s  c itados módulos de almacenamiento y ten ien
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do medios de ind icación  situados junto a lo s mismos, 
que indican e l  estado comprometido o no comprometi­
do de dichos módulos de almacenamiento.

14. *- El sistem a según l a  re iv ind icac ión
5 1 1 , en e l  cual algunos de dichos módulos son módulos

de almacenamiento, estando algunos de dichos módulos 
de almacenamiento situados físicam ente cerca de di 
chos puestos de carga y estando o tro s de dichos mó­
dulos de almacenamiento situados le jo s  de dichos 

10 puestos de carga; en e l  cual e s tán  p rev is to s  prime­
ros de dichos medios de entrada en dicho puesto de 
entrada; en e l cual están  p rev is to s  segundos de d i­
chos medios de en trada en dichos puestos de carga y 
descarga, y en e l  cual e s tán  p rev is to s  te rce ro s  me 

1 $ dios de en trada dentro de dicho sistem a para s o l ic i ­
t a r  dichas cargas in d iv idu a les de dichos o tros mó­
dulos de almacenamiento y t r a n s f e r i r la s  a un módulo 
de destino  predeterminado dentro del sistem a.

15 . -  El sistem a según l a  re iv in d icac ió n
20 1 4 , en e l  cual dichos te rce ro s  medios de entrada

tien en  primeros medios de ind icación  asociados con 
lo s  mismos, para in d ic a r  a l  operador de lo s  mismos 
e l  estado comprometido o no comprometido de dichos 
módulos de almacenamiento.

25 1 6 .-  El sistem a según l a  re iv ind icac ión
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15) en e l  cual dichos primeros medios de en trada 
tien en  segundos medios de ind icación  asociados con 
lo s  mismos para in d ic a r  a l  operador de lo s  mismos 
e l  estado comprometido o no comprometido de dichos 

5 o tro s  módulos de almacenamiento.
17 . -  El sistem a según l a  re iv in d icac ió n  

16, en e l cual dichos segundos medios de entrada 
tien en  te rce ro s  medios de ind icación  asociados con 
lo s  mismos, para in d ic a r  e l  estado de aquellos de

10 dichos módulos de almacenamiento físicam ente p o si- 
cionados por lo s  mismos.

18 . -  Un sistem a de tran sp o rte  de a r t íc u ­
lo s , alargado, que tien e  un transp o rtad o r p rin c ip a l 
alargado, formado por una p lu ra lid ad  de unidades

15 de tran sp o rte  modulares, estando dichas unidades 
d ispuestas tan to  en re lac ió n  de extremo a extremo 
como de lado a lado, para formar una plataform a 
de transp o rtad o r que tie n e  una p lu ra lid ad  de p is ta s  
que se extienden longitudinalm ente a l  sistem a, sien

20 3° cada p is ta  de l a  anchura de una de dichas unida­
des modulares, y siendo l a  longitud un m últiplo  de 
l a  longitud  de una de dichas unidades modulares; 

r  teniendo cada una de dichas unidades modulares me-
j * dios de soporte de a r t íc u lo s  que forman una su p e rf i-

[-25 cié de tra n sp o rte , y medios accionados mecánicamen-
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te  para im pulsar a r t íc u lo s  sobre dicha su p erfic ie  
de tra n sp o rte ; siendo dichos medios accionados me 
cínicamente de cada unidad modular independientes 
de lo s  medios accionados mecánicamente de todas 

5 la s  o tra s  unidades modulares; y una unidad de con 
t r o l  conectada a cada módulo in d iv idu a l, para ha­
cer que cada uno de dichos medios accionados mecá­
nicamente de lo s  citados módulos in d iv idu a les , fun 
cione en cooperación solamente con otro  módulo a l  

10 mismo tiempo y con o tro s módulos en o tro s momen­
to s , para e fec tu a r l a  tra n s fe ren c ia  de a r tíc u lo s  a 
tra v é s  del sistem a.

19.*- Un sistem a d,e tran sp o rte  alargado, 
que tie n e  un transp o rtad o r p rin c ip a l alargado y a l  

15 menos un transp o rtad o r secundario o de apartadero , 
teniendo dicho transpo rtado r p rin c ip a l una p lu ra li  
dad de p is ta s  p a ra le la s , lado a lado, accionadas 
cada una independientemente para tra n sp o rta r  a r t íc u  
lo s  en cada p is ta ,  independientemente de la s  p is -  

20 ta s  adyacentes, y también para e l  transp o rte  simul 
táneo del mismo a r t íc u lo  en v aria s  p is ta s ,  uniéndo 
se a tope una sección de tra n s fe ren c ia  de dicho 
transp o rtad o r p rin c ip a l a dicho transpo rtado r secun 
dario ; estando formada dicha sección de tra n s ie re n  

25 c ia  por una p lu ra lidad  de unidades de transp o rte  mo
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d u lares , que tien e  cada una, una anchura ig u a l a 
l a  de una de dichas p is ta s ,  y d ispuestas tan to  en 
re lac ió n  de extremo a extremo como de lado a lado, 
teniendo cada una de dichas unidades modulares me- 

5 d ios de soporte de a r t íc u lo s  que forman una super­
f i c i e  de tra n sp o rte , y medios accionados mecánica­
mente para im pulsar a r t íc u lo s  sobre dicha su p e rfi­
cie de tran sp o rte ; siendo capaces dichos medios ac 
cionados mecánicamente de mover selectivam ente a r ­

io  t íc u lo s  tan to  hacia  como deBde dicho transp o rtad o r
secundario, y en ambas d irecciones, a lo  largo  de 
dicho tran sp o rtad o r p r in c ip a l; siendo dichos me­
dios accionados mecánicamente de cada unidad modu­
l a r  independientes de lo s  medios accionados mecáni 
camente de todas la s  o tra s  unidades modulares; una 
unidad de con tro l conectada a cada uno de <3ichos 
medios accionados mecánicamente y que tien e  prime­
ros medios de se lección  para hacer que funcionen 
módulos in d iv idu a les en cooperación con o tro  módu- 

20 lo  simultáneamente y con todav ía o tro s módulos en 
o tro s in s ta n te s , y segundos medios de se lección  pa 
ra  determ inar l a  d irecc ión  en que dichos medios 
accionados mecánicamente mueven a r t íc u lo s  sobre di 
cha sección de tra n s fe re n c ia .

25 2 0 .-  Un sistem a según la  re iv in d icac ió n
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19; en e l  cual áicho transp o rtad o r secundario e s tá  
formado por una p lu ra lid ad  de unidades de transpor 
te  modulares del mismo tip o  que la s  u ti l iz a d a s  para 
dicha sección de tra n s fe ren c ia .

2 1 .- Un sistem a de transp o rte  según la  
re iv in d icac ió n  19; en e l  cual dicho transpo rtado r 
secundario tien e  p is ta s  m ú ltip les, estando formada 
cada p is ta  por una p lu ralidad  de unidades de tra n s  
p o rte , modulares, del mismo tip o  que la s  u t i l i z a ­
das para dicha sección de tra n s fe re n c ia , estando 
dichas unidades de tran sp o rte  modulares d ispuestas 
en tándem para formar cada p is ta  y estando la s  p is 
ta s  en re la c ió n  de lado a lado para proporcionar 
una su p e rfic ie  de transp o rte  sobre l a  cual puede 
se r movido un a r tíc u lo  a lo  largo de una cualquie­
ra  d e .la s  p is ta s ;  teniendo cada una de dichas unida 
des de transp o rte  modulares de dicho transpo rtado r 
secundario medios accionados mecánicamente para mo 
ver a r t íc u lo s  sobre l a  misma, siendo lo s  medios ac 
clonados mecánicamente de cada unidad de transpo r­
te  modular independientes de lo s  medios de acciona 
miento de cada una de la s  o tra s  unidades de tra n s ­
porte modulares, teniendo dicha unidad de contro l 
tan to  sus primeros como segundos medios de selección  
oonectados a cada uno de dichos medios de acciona­
miento de la s  unidades de transp o rte  modulares de 
dicho transp o rtad o r secundario para operar dichos 
medios de accionamiento, de t a l  manera que lo s  módu-
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lo s  in d iv idu a les  funcionen en cooperación con un 
módulo cada vez y con o tros módulos en o tro s in s ­
ta n te s , incluyendo la s  unidades de tran sp o rte  modu 
la re s  de dicha sección de tra n s fe re n c ia .

5 2 2 .-  Un sistem a de tran sp o rte  de a r t íc u ­
lo s  que tien e  una p lu ra lid ad  de transpo rtado res 
secundarios, un transp o rtad o r p rin c ip a l que conec 
t a  dichos transp o rtad o res secundarios, y secciones 
de almacenamiento de a r t íc u lo s , teniendo algunos de 

10 dichos transpo rtado res p rin c ip a l y secundarios y
dichas secciones de almacenamiento de a r t íc u lo s  una 
única p is ta  de tran sp o rte  de a r t íc u lo s  y teniendo 
e l  re s to  p is ta s  m ú ltip les de tran sp o rte  de a r t íc u ­
lo s , estando formado cada uno de dichos tra n sp o rta  

15 dores p rin c ip a l y secundarios y dichas secciones 
de almacenamiento de a r t íc u lo s  por una p lu ra lidad  
de unidades transp o rtad o ras modulares, estando d is  
puestas dichas unidades modulares en re la c ió n  de 
extremo a extremo para formar cada p is ta  y en re ía  

20 ción de lado a lado para formar p is ta s  m ú ltip les,
teniendo cada una de dichas unidades modulares me­
dios de soporte de a r t íc u lo s  que forman una super­
f i c ie  de soporte , y medios accionados mecánicamen­
te  para im pulsar a r t íc u lo s  sobre dicha su p erfic ie  

25 de tra n sp o rte ; siendo dichos medios accionados me-
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cónicamente de cada unidad modular independientes 
de lo s  medios accionados mecánicamente de todas la s  
o tra s  unidades modulares; una unidad de contro l co 
nectada a cada uno de dichos medios accionados me­
cánicamente, para hacer que dichas unidades in d iv i 
duales funcionen en cooperación con una unidad ca­
da vez y o tra s  unidades en o tros momentos, para 
e fec tu a r l a  tra n s fe re n c ia  de a r tíc u lo s  a tra v é s  del 
sistem a.

2 3 .- Un sistem a según la  re iv ind icación  
2 2 , en e l  cual lo s  medios accionados mecánicamente 
de a l  menos algunas de dichas unidades modulares 
son capaces de mover selectivam ente a r tíc u lo s  enaam 
bas d irecciones longitudinalm ente a dichas p is ta s , 
siendo capaces, a l  menos una p lu ra lidad  de dichas 
unidades modulares que están  en re lac ió n  de lado 
a lado con o tra  unidad modular, adicionalm ente, de 
mover selectivam ente a r tíc u lo s  latera lm ente a dichas 
p is ta s , teniendo dicha unidad de con tro l primeros 
medios de se lección  para hacer que funcionen módu­
lo s  in d iv idu a les en cooperación con otro módulo en 
un momento y con todav ía o tros módulos en o tros mo 
mentos, y segundos medios de se lección  para d e te r­
minar l a  d irección  en que dichos medios accionados 
mecánicamente mueven a r tíc u lo s  sobre dichas unidades
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modulares.

5

2 4 .-  Un sistem a según l a  re iv in d icac ió n  
23, en e l  cual aque llas porciones del sistem a que 
tien en  p is ta s  m ú ltip les lado a lado, proporcionan 
una su p e rfic ie  de tran sp o rte  sobre l a  cual puede 
se r movido un a r t íc u lo  a lo  largo  de cualquier p is  
ta ,  y simultáneamente a lo  largo de p is ta s  m últi­
p le s  que funcionan como un transp o rtad o r único.

2 $ .-  El sistem a según l a  re iv in d icac ió n
10 2 2 , en e l  cual a l  menos algunos de dichos transpo r 

tado res secundarios comunican con puestos de carga 
descarga, en un term inal de carga, estando algunas 
de dichas secciones de almacenamiento posicionadas 
junto a dichos transp o rtad o res secundarios, para a l

15 macenamiento en cola de lo s  a r t íc u lo s  an tes de la

20

carga.
26. -  El sistem a según l a  re iv in d icac ió n

25, en e l  cual o tra s  de dichas secciones de almace 
namiento están  a le jad as  de dichos puestos de carga 
-descarga, con lo  cual l a  mercancía puede se r  dete 
n ida an tes de su tra n s fe re n c ia  a dichos tra n sp o rta  
dores secundarios.

27 . -  El sistem a según la  re iv in d icac ió n
26, en e l cual diohas o tra s  secciones de almacena­

.- '2 5 miento están  verticalm ente espaciadas de dichos
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transpo rtado res secundarios y una sección de dicho 
transpo rtado r p rin c ip a l comprendiendo además dicho 
sistem a medios de elevación v e r tic a le s  que tienen  
dichas unidades de transp o rte  modulares f i ja d a s  a 

5 lo s  mismos para movimiento v e r t ic a l  con e llo s , con 
lo  cual la  mercancía puede se r transpo rtada entre 
n iv e le s  de dicho sistem a.

28 . -  El sistem a según l a  re iv ind icac ión  
2 7 , en e l  cual a l  menos uno de dichos medios de e le

10 vación v e r t ic a l  e s tá  posicionado generalmente próxi­
mo a cada uno de dichos puestos de carga-descarga.

29 . -  Un sistem a de tra n sp o rte , alargado, 
que tien e  un transp o rtad o r p rin c ip a l alargado y a l  
menos un transpo rtado r secundario, teniendo dicho

15 transpo rtado r p rin c ip a l una p lu ralidad  de p is ta s  pa 
ra le la s ,  lado a lado, accionadas cada una indepen­
dientemente para e l  tran sp o rte  de a r tíc u lo s  en cada 
p is ta ,  independientemente de p is ta s  adyacentes, y 
también para e l  transp o rte  simultáneo del mismo a r 

^0 t íc u lo  en p is ta s  m ú ltip les, uniéndose a tope una
sección de tra n s fe ren c ia  de dicho transpo rtado r p rin  
c ip a l a dicho transp o rtad o r secundario; teniendo ca 
da una de dichas secciones de tra n sfe ren c ia , forma 
das por una p lu ra lidad  de unidades de transp o rte  mo 

25 d u lares, una a l tu ra  ig u a l a la  de una de dichas p is
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t a s ,  y estando d ispuesta  tan to  en re lac ió n  de extre^ 
mo a extremo como de lado a lado; teniendo cada una 
de dichas unidades modulares medios de soporte de 
a r t íc u lo s  que forman una su p e rfic ie  de tra n sp o rte , 
y medios accionados mecánicamente para im pulsar a r ­
t íc u lo s  sobre dicha su p e rfic ie  de tran sp o rte ; sien 
do capaces dichos medios accionados mecánicamente 
de mover selectiyam ente a r t íc u lo s  tan to  hacia como 
desde dicho transp o rtad o r secundario y en ambas di_ 
recciones a lo  largo de dicho transp o rtad o r p rin c i 
pal; siendo dichos medios accionados mecánicamente 
de cada unidad modular, independientes de lo s  me­
dios accionados mecánicamente de todas la s  o tra s  
unidades modulares; una unidad de con tro l conecta­
da a cada uno de dichos medios^accionados mecánica 
mente y que tien e  primeros medios de se lección  pa­
ra  hacer que lo s  módulos funcionen en pares, están  
do cada módulo emparejado con un módulo adyacente, 
cambiando dichos medios de se lección  de vez en cuan 
do lo s  módulos p a r tic u la re s  que forman un par, y 
segundos medios de selecoión para determ inar l a  di 
reoción en que dichos medios accionados mecánica­
mente mueven a r t íc u lo s  sobre dicha sección de tra n s  
fe ren c ia , controlando diohos segundos medios de se­
leco ión  la  seleooión de pares de dichos primeros me
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dios de se lección ,

3 0 .- Un sistem a según l a  re iv in d icac ió n  
29, en e l  cual dicha unidad de con tro l tien e  me­
dios de detección en cada unidad modular, para de 

5 term inar l a  ocupación con a r t íc u lo s  de cada unidad
modular; seleccionando dicha unidad de con tro l, en 
respuesta  a l a  información re c ib id a  de dichos me­
dios de detección, e l  emparejado de unidades modu 
la r e s  para funcionamiento cooperante.

10 3 1 .- Un sistem a de tran sp o rte  de a r t íc u
lo s .

Tal y como se ^a d escrito  en la  Memoria 
que antecede, representado en lo s  dibujos que se 
acompañan y para lo s  f in e s  que se han e sp e c if ic a -  

15 do.
Esta Memoria consta de ocheiita y t r e s  

hojas e s c r i ta s  a máquina por una so la  de sus ca­
ra s .

20 JtM.1372Madrid,

14.6.72/hTA.

P.A.

-AfberíPer Pode,]
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