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Este invento, aun cuando es Util para una

serie de aplicaciones, es aplicable en particular

a la menipulacidn de una carga colocada sobre bande-
Jjas en los terminales de carga. Originalmente, las
cargas de mercanoias_eran mane jadas manualmente y
los elementos individuales eranrcgrgados, descarga-~
dos, almacenados, clasificados y giovidos individual-
mente. A medida que fue aumentado el volumen de la
carge y el coste de la mano de obra directa, se em-
pezaron & utilizar los transportadores y, en muchos
cascs, se desarrollaron sistemas complicadeos y arti-
ficiosos. Estos sistemas sin embargo, estaban limi
tados, en gemeral, & la manipulacidn mecénica de
elementos individuales y a le reunidn de estos en
puntos centrales para carga sobre bandejas. Ia meni
pulacion de las bandejas'cargadas se efectuaba sim
plemente por movimiento a lo largo de transportado
res usuales,

Estos sistemas, aunque emplean muchos
componentes de transportadores normslizados talaes
como tramos curvos, cambios de via, mesas de trens
ferencia y transportadores de rodillos con soporte,
son sistemas cuidadosamente realizados, en que cada
sistema estd disefiado especialmente para la aplica

cidn a que se destina, de punta a punta. Ademés,
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estoes sistemas son estéticos, por cuanto una vesz
instalados no son susceptibles de modificaciones,

sin transformaciones de proyecto sustanciales y sin

“la adquisicion de muchos componentes adicionales

fabricados especialmente para los mismos. Estos
sistemas requieren ademaés un alto grado de unifor
nidad en cuanto a tamafio y forme de las bande jas,
A medidé que las cargas se han ido diversificando,
y 2l ser algunos de los art{culos demasiado gran-—
des para ser menipulados con las bandejas del tipo
antiguo, estos sistemas han resultado inadecua~
dos.

Los sistemas del tipo descrito requie-
ren, ademés de la capacidad para transportar un
articulo desde un punto a otro, dreas de almacena
miento donde puedan ser almacenadas las bandejas
u otros tipos de cargas antes de ser cargadas en
el avion, o bien, alternativamente, después de sa
cadas del avidn ¥, sin embargo, antes de que se
tenga la oportunidad de disponer de las mismas.
La capacidad de un sistema para almacenar eficaz-
mente cargas de estos tipos, permitiendo la rapida
identificacion y acceso a las mismas para carga o
descarga, viene siendo zdmitidg desde hace largo

tiempo como un criterio operante principal en es-
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te campo. Los sistemas de que anteriormente se dis
ponia no han cumplido eficazmente este requisito.
Més en particular, los métodos de transferencia de
articulos de los conceptos de la técnica anterior
han requerido couwprometer la cepacidad de almacena
miento del sistema, particularmente por lo que se
refiere a las funciones de identificacion y de re-
cuperacidn, hasta un punto que merma considerable-
mente la capacidad total del sistema.

Otra faceta que limita la eficacia en gg
neral de los sistemas de la técnice anterior, es
el producto de las limitaciones de espacio y de la
mano de obra requerida. El drea disponible, sobre
la cual se construyen tales instalaciones, esté en
general muy limitada, especialmente en el caso de
instalaciones para carga en aviones, y es imperati
vo que cualquier sistema de manipulacidn de carga
conserve una forme tan compactia como sea posible.
Los problemas para conseguir y retribuir a los tra
bajadores, andlogamente, limitan el numerc de emplea
dos que pueden ser utilizados en cualquier opera-~
cién dade, & fin de mentener en el minimo los tiem
pos de maniobra pars aviones, camiones y simila-
res. Las exigencias de mano de obra y de espacio

se han traducido por tanto en un claro compromiso
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del rendimiento total de funcionamiento de los sis
temas disponibles con anterioridad al presente in=-
vento.

Congideremos, por ejemplo, un gran avidn
reactor de transporte, un elemento que representa
una considerable inversidn para la emprese aerea
particular de que se trate. Es virtualmente axiomd
tico que cuanto mayor sea el porcentaje de tiempo
que tal avion estd en el aire transportando real-~
mente carga desde un punto a otro, tanto meyor serd
la rentabilidad financiera de la inversion. Une
consecuencia de esta afirmacidn, por supuesto, es
que cuanto meyor sea el tiempo que transcurre duran
te el aterrizaje, la descarga, la carga y la sali~
da de un avidn, tanto menor seré el rendimiento
operativo, desde un punto de vista monetario. Es-
tas afirmaciones siguen siendo vélidas, por otra
parte, independientemente del tipo de vehiculo gue
intervenga en la Operacién particular.

En los pasados afios, el volumen de carge
menipulada en operaciones del tipo descrito ha au
mentado notablemente, y contin’e aumentendo. Como
resultado de este aumento, se ha creado una deman-
da de conceptos y equipo de manipulacidn de carge,

que rebasan la tecnologia de la téenica actual. Si
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se piensa en el futuro, se ve la necesidad de que
las insta;aciones sean susceptibles de ampliacidn
y/b reorganizacién a fin de acomodar nuevos tipos
de cargas, mayores voldmenes de carges, y similares.
Los sistemas de que actualmente se dispone, como

se ha indicado anteriormente, estén en general com
puestos por componentes muy especializados, dise-
fiados a la medidae de las necesidades, que son de es
caso valor si se consideran separados del sistema
para el que han sido disefiados, Por ejemplo, los
componentes de hoy dfe estédn limitados a funciones
muy especializadas dentro del sistema, tales como
movimientos de giro, lineales o similares. Todo in
tento de reorganizar estos componentes, o de am-
plier el sistema sin dejar de utilizarlos represen
ta une empresa sumemente diffcil, cuando no imposi
ble.

Un objeto de este invento es, por consi-
guiente; proporcionar un nuevo concepto de manipu-r
lacién, almacenamiento, carge, descarga y operacio
nes simileres con la carga, que esta adaptado &
las exigencias actuales y a las futuras previstas
de las empresas de transporte. Este invento prevs,
por tento, la provisidn de equipo representativo

especifico que ha sido desarrollado por los invento
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res para utilizacidn en la puesta en practica de sus
conceptos.,

Un objeto de este invento es proporcionar
tal sistems en que la transferencis, almecenamiento
y operaciones similares con la carga se ejecutan de-
un modo virtualmente automdtico, reduciéndose al mi-
nimo las necesidades de mano de obra.

Otro objeto de este invento es proporecio
nar un sisteme del tipo descrito que sea capaz pa-
ra manipular grandes volumenes de carga en areas de
espacio limitado y que, por tanto, sea viable para
su utilizacidn en terminales aérees, en terminales
de camiones situados en las zonas céntricas de las
ciuvdades, y similares, donde el espacio es siempre
un factor esencial en la seleccitén de cualquier ti
po de equipo.

Un objeto de este invento es proporcio-
nar un sistema de esta clase que incorpora unida-
des de transporie modulares independientes. Estas
unidades estén relativamente normelizadas y, por
consiguiente, una instalacidn particular puede ser
desmontada y reorganizade en el mismo punto o en
un punto diferente, de acuerdo con un esguema di-
ferente, con dificultades minimas. La flexibilidad

68 por tanto uno de los principales atributos del
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presente invento.
Es todavia otro objeto de este invento pro
porcionar un nuevo concepto de control para un sis
tema del tipo descrito, con el que se reducen al g{
5 nimo las necesidades de mano de obra, & la vez que
se sumentan notablemente la velocidad, el rendimien
to y otras posibilidades del sistema. E1l logro de
este objetivo comporta, entre otras medidas, la pro
visidn de un ordenador previamente programado adap
10 tado para canalizar las cargas a través del siste-
ma, por circuitos preferidos y alternativos, utili
zandose estos #ltimos circuitos en caso de que el
circuito preferido esté ocupado.
Estos, as{ como otros objetos de este in
15 vento, se comprenderén fédcilmente con referencia a
le Memorie Descriptiva que sigue, y & las figures
que se acompafian, en las cuales:
La Figure 1 es une ilustracidn esquemdti
ca de un sistema de nivel superior tipico, adapta-
20 do pars su utilizacion en le menipulacidn de carge
para transporte aéreo;
Ie Figura 2 es una ilustracidn esquemeti
ca de un sistema de nivel inferior adecuado para
utilizacidn juntamente con el sistems para nivel

..}25 superior ilustrado en le Figura 1;

~
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La Figura 3 es una ilustracidn esquemdti
ca de las posibilidades direccionales del mddulo;

La Figura 4 es una viste en perspectiva
de un médulo tipico de cuatro vias;

La Figura 5 es une vista en perépectiva
del médulo ilustrado en la Figura 4, después de la
rotacion de las ruedas orientables para movimiento
de una carga en une direccidn diferente;

Le Figura 6 es una vista en planta del
médulo ilustrado en las Figuras 4 y 5;

La Figura 7 es une vista en corte trans
versel tomada & lo largo del plano VII-VII de la
Figura 63

La Figure 8 es une vista en corte trans-—
versal tomada a lo largo del plano VIII-VIII de la
Figura 63

le Figure 9 es una vista en corte trans
verzal tomada & lo largo del plano IX-IX de la Fi
gura 63

La Figﬁra 10 es una vista en perspectiva,
fragmentaria, de une cadena de accionamiento ade-
cuada;

La Figura ii es una vistae en planta, frag
mentaria, del mecenismo para girar lés ruedes orieyn

tables;
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La Figura 12 es una vista en planta de una
rueda orientable o rueda de soporte individual, en
que se ilustra su modo de rotacidn;

La Figura 13 es una vista en perspectiva
de un modulo modificado;

La Figura 14 es un diagrama de blogues de
ung unidad tipica independiente de control de mddu-
los, en que se ilustran, adicionalmentse, sus cone-
xiones al sisteme de control y a los elementos per
ceptores en mddulos adyacentes;

Lg Figure 15 es una viste en alzado late~
ral, fregmentaria, parcialmente en corte, de un me-
cenismo de activacion de interruptor de 1fmite, ade-
cuado para utilizacidn en el sistema;

Ia Figura 16 es una ilustracidn esqueméti-
ca de la sucesidn de operaciones de frenado duran-
te la transferencia de la carge desde un mddulo &
otro wodulo adyacente;

La Figura 17 es una representacidn grefi
ca de la velocidad de une carga durante su transfe
rencia desde un modulo a otro médulo adyacente; '

La Figura 18 es un diagrama de bloques
de las entradas de consola al sistema de conirol;

La Figurae 19 es une representacidn esque

mética de una consola tipica de jefe de puerte;
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La Figura 20 es una representacién esque
madtica de umconsola tipica de entrada de almaceng:
miento temporal;

la Figura 21 es uns representacidn esque
mética de una consola t{pice de recuperacidn desde
almacenamiento temporal;

| ‘La Figura 22 es un diasgrame de bloques
del sistema de control;

Le Figura 23 es una representacion esque
métice de un grupo de once mddulos ilustrativos;

; ,

Le Figura 24 es una ilustracidn esquemé
tica del mecanismo de accionemiento acoplado en el
médulo modificado de la Figura 13.

Brevemente expuesto, este invento compren
de, entre otros sspectos, un nueve concepto de
trensporte, adaptado bisicamente para terminales
de carga, que consiste en una pluralidad de trans
portadores de apartadero o laterales conectados en
tre s{ por un transportador principal, mediante el
cual es posible mover articulos a y desde cuslguier
transportador de apartadero a cualquier otro trans
portador de apartadero. En asociacion con los trans:;
portadores de apartadero o con el transportador prin

cipal, o con ambos, hay uns o més secciones de al-
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macenamiento o de reunidn de articulos. Tanto las

secciones de transportador como, preferiblemente,
las secciones de almacenamiento de articulos estén
construidas a partir de unidades de transportador
modulares que son de construccidn bésicemente idén
tica. Los articulos son transferidos de un modulo
a8 otro siguiendo un procedimiento de parads-marcha.
Las unidades de transporte modulares,
que congtituyen otro aspecto de este invento, com-
prenden bésicamente un transportador que tiene un
soporte de carge con medios montados sobre el mis-
mo pare soportar la carga y perﬁitir a la vez mo-
vimiento selectivo de la mispa, en un plano pare-
lelo en general al soporte. Junto & la superficie
de la carga hay situvados medios accionados mecéni
camente para moverle selectivemente sobre los me-
dios de soporte en una direccicn predeterminada,
sacéndole del modulo y llevéndole a un mddulo ad-
yacente de construccidn similer, por un procedi-
miento de marche-parada. Dependiendo de la posicidn
del modulo particular en el sistema, las posibili-
dades direccionales de los medios de accilonamiento
mecénico y de soporter pueden permitir movimiento .
del articulo desde el modulo, ye sea en direccidn

lateral o ya sea en direccion longitudinal. Las
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unidades de transportador modulares utilizen sus mo
tores como medios de frenado para absorber la cane
tidad de movimiento de la carga, permitiendo que

la unidad sitde exactamente la carge con un tiempo
minimo de aceleracidén y deceleracidn.

Todavie otro aspecto de este invento com
prende la manera en que los mddulos individuales
son controlados desde una unidad de control central,
de tal modo que los articulos serén transferidos
automdticemente de acuerdo con un programs prede-
terminado, desde cualquier posicidn en el sistema
a cualquier otra posicién en el sistema, cuando
asi se mande. Adewds de superviser la transferen—
cia real de las cargas, el sistema de control por
ordenador o similar & un ordenador retiene ademds
la posicidn instenténea de cualquier mddulo dentro
del sistema con relacidn &l nimero de identifica-
cion del mddulo y, por consiguiente, acelera los
tiempos de localizacidn y de reclamo de una carge
particular.

En las Figuras 1 y 2 se ilustran esque-
maticemente los niveles superior e inferior, res—
pectivamente, de un terminal de carga aéreo ilus-
trativo construido de acuerdo con los prinecipios

de este invento. Con referencis inicialmente a la
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Figura 1, que represente el nivel superior esquemd
ticamente, la estructura de cerramiento (no repre-
sentada) esté situada en el aeropuerto de tal mane
re que proporcione une serie de plataformas de es-
5 tacionamiento de aviones 1l-1 a 11-~8, alrededor de
su per{metro, Cada una de las plataformas de esta-
cionamiento tiene asociada con ellae una estacidn
de carga y descarga de aviones, 12-1 & 12-9 que es
tén conectadas mediante conjuntos de transportado-
10 res de apartadero, 13-1 a 13-9, al sistema de trans
portador principal de nivel superior 16. Cada uno
de los conjuntos de transportador de apartadero y
el conjunto de transportador principal pueden tener
una o més vias de transportador, como se describe
15 mds detalladamente en 1o que sigue.

Cade una de las estaciones de carga y des
carga 12-1 a 12-9 esté provista de su propia &rea
de espera en cola 14-1 a 14-9, respectivamente, den
tro de la cual se situa y se almecena la carge par

- 20 tienlar asignada para ser cargadse en un avidn espe
| cifico, hasta el momento en que ese avidn estd lis
to para la carga. Situado también junto a cada una

de las estacioﬁes de carga y descarga hay un monte

cargas vertical 15-1, a 15-9, sobre el cual se si-

25 tua le carga para bajarla el sistema de nivel infe
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rior ilustrado en la Figura 2, habiéndose indicado
los montacargas por numeros de refersncia similares
en la Figura 2, La carga se introducs en el sistema
10 de nivel superior por medio de montacargas verti
cales 18 que descargen sobre el transportador prin
cipal 16,

Como se ha hecho notar en la introduccion
a esta solicitud de patente, el sistema que consti
tuye el sujeto de este invento este compuesto por
un nimero bastante grende de modulos independientes,
cada uno de cuyos modulos se ha indicado esquemdti
camente por uno de los rectdngulos en las Figuras
ly 2. Bn estas Figures, se han incluido leyendas
que indican (1) aquellos que son desplazables ver-
ticalmente; (2) aquellos que se utilizen para poner
en cole bandejas de carge antes de cargar éstas en
un avidn particular; (3) aquellos que se utilizan
bésicamente como mddulos de transporte; y (4) ague
1los que se utilizaen como modulos de almacenamien—
to temporal en el nivel inferior. Los médulos des-
plazables verticalmente son idénticos & los otros
médulos que hay dentro del sistema (aparte de cier
tas posibilidades de accionamiento que se estudiardn
con detallo en lo que sigue), pero estén montados

sobre elevadores tales como los del tipo de +ijera,
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a fin de permitir el desplazamiento de los mismos
desde un piso & otro, alineados con la altura del
piso de un avidn particular o similar. Los médules
desplazables verticalmente situados en las estacio
nes de carga y descarga de aviones 12-~1 a 12-9,
por consiguiente, se utilizan para sdaptarse a la
altura del piso de descarga del avidn particular y
para elevar luego al sistema de nivel superior la
carga que estd siendo descargada. Andlogamente, en
la carge se utilizan esos modulos desplazables ver
ticalmente para llevar la cargea bajéndola hasta la
altura del piso del avion particular que se esté
cargando.

El conjunto de transportador principal
16, gque discurre basicamente en sentido longitudi-
nal del sistema superior, es principalmente una
unided dé transporte y/o acunulacidn y se compone,
en esta representacién e squematica particulaer de
tres vias, designedas individuslmente por los nt-
meros 162, 16b y 16c. las vias estan situadas en
relacidn de lado a lado entre si, teniendo cads
via la anchura de unos de los modulos que se estu~
diarén con detalle en lo que sigue. Con tal dispo-
sicidn, cada via puede operar independientemente

de 1las vias adyscentes o bien, si es deseable, pug
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den combinarse dos o més de las vias para que fun-
cione simulténeemente para el transporte de un solo
articulo. Las flechas A y B en la Figura 1 indican
que las vias 16a, 16b y 16¢ pueden ser utilizadas
para transporitar articulos en uno u otro sentido
en direccidn longitudinal del transportadbr prinei
pal 16. La flecha C indica que los médulos indivi-
duales pueden ser utilizados para transferir un ar-
ticulo & o desde cualquiera de los transportadores
de apartadero 13 a cualquier via o vias selecciong
das del transportador principal 16, siendo luego
transferible el articulo que ha sido transferido
une vez & una o mids vias de transportador principal
16, en uno u otro sentido g lo largo del transpor-
tador principal. Ia flecha D indica que los mddu~
los pueden ser utilizedos pare transferir un arti
culo desde un transportador de apartadero a otro,

o través del transportador prineipal 16 como, por
ejemplo, del transportador de apartadero l3:biel
13-6. Adicionalmente, por supuesto, las bandejas u
otros articulos pueden ser transferidos de una via
e otra, y puede cembiarse su direccidn de movimien
to dentro del conjunto de transportador principal

16.

En circunstancias ordinarias, la mayor
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parte de la carga, cuando no toda, gue llega en un
avicn particular vendre previamente embalada sobre
bande jas, el tamafio y la forma de las cuales pueden
variar considerablemente, dependiendo del avidn par
5 ticular y de la posicidn disefiada en el fuselaje
del mismo. Al descargar un avion en una de las puer
tas 11, el jefe de puerta, de una manera que se ve
ré con detalle en lo que sigue, dirigird las bende
jas especificas a (1) el drea de espera en cola de
10 la misme puerte pare la carge en trénsito; (2) uno
de los elevadores 15 para sacarla, llsvandola al
nivel inferior, ya sea para clasificacidn o ya sea
para almacenamiento en el drea de almacenamiento
temporal; ¢ (3) al drea de espera en cola de otra
15 puerta en el caso de un transbordo de lineas. Ias
bande jas se introducen en el nivel superior por me
dio de los elevadores 18 desde el sistema de nivel
inferioxr.
Refiriéndonos ahora nuevamente a la Figu
20 ra 2, se ha ilustrado en ella esquematicamente un
sistema tipico 20 de nivel inferior para utiliza-
cidén por debajo de la estructura ilustrade en ls
Figura 1. Este sisteme de nivel inferior es simple
mente ilustrativo de una diversidad virtualmente

. 25 infinita de sistemas que podrian ser utilizados

14"u6o72 o 18 -
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juntamente con el sistema ilustrado en la Figure

1l y, a este respecto, en ¢l mismo nivel vertical
que el sistema ilustrado en la Figura 1, siendo
unicamente necesario que el sistema sea de dos pis
508 por un deseo de economizar ¢spaclo, reducir

las distancias de los recorridos y por razones si
milares, cuyos factores podrian no influir en otras
aplicaciones.

El sistema de nivel inferior 20 tiene
édreas de entrada y de descarga 21 que son accesi-
bles para camiones u otro tipo de transporte de
tierra. En las posiciones 21, las bandejas son si-
tuadas en el sistema y retiradas desde éste. Esas
dreas pueden ser ampliadas, si se desea, para pro-
porcionar instalaciones para embalar y clasificar
las bandejas, asi como paras introducirlas en el
sistema y retirarlas del mismo.

El nivel inferior 20 esta dividido en
una serie de 4reas de aslmacenamiento temporal; in
dicadas en general por el nimero de referencia 22,
que tienen un sistema de transportador 23 para
trensporte por el interior del drea de almacenamien
to temporal, que discurre a su través segun cual-
quier pauta de circulacidn conveniente. Tanto el

’, . .
area de almacenamiento temporal como el sistenma
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de transportador para transporte por el inierior del
drea de almacenamiento temporal, estdn formedos de
unidades de transportador modulares idénticas en
general a las estudiadas en relacidn con el siste-
me. de nivel superior y que se describirdn con deta-
lle en lo que sigue. Cada uno de los rectdngulos de
la Figura 2 representa por tanto un modulo indivi-
dual, y aquellos mddulos 15 y 18 que comunican en-
tre los niveles superior e inferior del sistenma por
medio de elevadores verticales o similares se han
ilustrado en ambos diagramas.

La parte principal del nivel inferior se
wtiliza como un érea de almacenamiento temporal en
la cuval se situan las bende jas para slmacenawmiento
va sea (1) antes del momento en que son elevadas al
nivel superior para transporte & un drea de espers
en cole predeteruinada; o bien (2) antes del momen
to en que se desee ya sea clasificarlas en srticu-
los individuales o ya sea transferirlas sobre un
vehiculo apropladoc para ser sacadas de le instala-
cion. El nivel inferior funciore ademds como un
area de recepcidn para la carga descargads ya sea
en el drea de almacenamiento tewporal o ya sea en
¢l drea de salida desde los elevadores 15~1 a 153,

los cuales reciben cargas para término o pare alma
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cenamiento temporal durante el proceso de descarsga
del avidn. Las bandejas individuales son asignadas
& una posicion de almacenamiento particular, al lle
gar al sistema, por personal de entrada en almacena
uiento temporal, y son retiradas del sistema pare
transferencia al nivel superior o al drea de clasi
ficacidn por el personal de recuperacidn de almace
namiento temporal. Cada una de estas funciones se-
ré estudiada con detalle en lo que sigue.

En la Figura 3 se ilustran esqueméticameg
te las posibilidades de accionamiento direccional
de los diversos modulos de transportador utilizados
en todo el sistema. Como se ha ilustrado, el tipo
31 de modulo posee una capacidad de accionamiento
tanto hacia adelante como hacia atras en su direc-
cion longitudinal. El médulo 32 puede conducir.car
gas en cualquiera de sus dos direcciones laterales,
mientras que el mddulo 33 puede cenducir cargas en
cual uiera de cugtro direcciones a lo largo de sus
ejes longitudinales y lateral. La capacidad de ac-
cionamiento de cada uno de los médulos, como se
poadrd de manifiesto en lo que sigue, es, preferi-
blemente, funcidn solamente de la cantidad y del
tipo de equipo de accionamiento instalade en cual-

quier médulo bdsico simple. Seria posible, por su~
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puesto, construir todo el sistema de médulos de cua
tro vias, tal como el ilustrado por el mimero de
referencia 33 en la Figura 3, pero tal construccidn
representaria una inversidn innecesaria en materia-
les y en mano de obra, ya que muchos de los médulos
del sistema, debido a sus posiciones con respecto

a los otros médulos, jemds habrén de mover carges
en ambas direcciones, a lo largo de los ejes late-
ral y longitudinel de los mismos. Volviendo & refe
r¥rnos brevemente a la Figura 2, por ejemplo, aque
1los médulos que conectan los elevadores vertica-
les 15-6 y 15-7 con el resto del drea de almacena-
miento temporal, jemés habrén de operar, en ningu=
na circunstancia, en un modo longitudinel ya que

no hey médulos en los extremos de los mismos para
recibir las mercancias desplazadas desde 10S mis-
mos. Es por tanto evidente que exigencias de orden
econdmico imponen la utilizacidn de médulos laters
les, longitudinales y de cuatro vias en el sigste-
ma. Serd ademés evidente, del examen de los esque-
mas representados en la Figura 3 y de la descrip-
cién que sigue de un mddulo representativo, que pug
de ser deseable fabricar mdédulos capaces, por ejem
plo, de movimiento de bandejas en ambas direcciones

e lo largo del eje longitudinal y, sin embargo, en
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solamente una direccidn a lo largo del eje lateral.
Podria ser ademds deseable fabricar los médulos en
formacidn cuadrade en lugar de en formacidn rectan
gular, en cuyo caso podria asumentarse la duplice-
cion Ge usos demtro del sistema. Cadae uno de estos
detalles debe depender de las clases particulares
de instalaciones para las cuales se disefien los md
dulos.

En las Figures 4 & 12 se ilustran los de
talles de un modulo tipico mdecuado pare utilize-
cidn en los sistemas ilustrados esquematicamente
en las Figuras 1 y 2. Con referencia inicialmente
e las Figuras 4 a 6, el modulo representativo 40
comprende une serie de soportes verticales 41 que
suspenden un soporte 42 de transportador en posi-
cidn elevada con respecto & la superficie sobre la
cual descansa. El soporte 42 estd ‘formado de moero
para estructuras, o material similar, de le forma
usual. A través del soporte 42 hay fijados una se-
rie de apoyos longitudinales 43, sobre los cuales
estén fijadas une serie de ruedas orientables o
ruedas de transportador pivotables 44, en forga si
wmiler a une rejillae. Simplemente & modo de ejemplo,
les ruedas orientables que llevan incorporadas rue

das de 7,5 cm de didmetro, con cojinetes de rodi-
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llos, engrasadas, a 30 cm de distancia entre cen-
tros, proporcionaran soporte suficiente para las
cargas tipicas de aviones situadas sobre bande jas,
consistentes en miembros de fondo duro. lLas ruedas
orientables individuales, como se ha ilustrado en
la Figura 12, estén montadas sobre bases girato-
rias 49, Las ruedas orientables en cada fila al-
terna estén provistas de palances giratorias 45
que se extienden desde las mismas. Las palancas gi
ratorias 45 estén conectadas entre si, por une se-
rie de barras de unidn de palanca 46, en forme pi-
voteble. Las barres de unidon 46 discurren en gene-
ral paralelas a los soportes longitudinales 43 so-
bre el soporte 42 de transportador. Las barras de
wnidn de pelance, & su vez, estdn unidas entre si
pare movimientos solidario por une serie de miem-
bros transversales 48 (véase la PFigura 11), ocuyos
miembros transversales son empujados. yendo y vi=-
niendo en direcciones peralelas & los soportes lon
gitudinales 43, por medio de cilindros actuadores
hidraulicos que, de preferencia, son del tipo de
aire cowprimido. Dependiendo de la posicidn de la
estructura de soporte, de los mecanismos de acciong
miento y similares, sobre el soporte 42 de trans-

portador, serd necesario proporcionar miltiples me

- 24 -




10

15

S 20

25

14.6.72

4035287

dios transversales 48 a través del sistema. Sera
ademés necesario, con toda probabilidad, dejar se-
paraciones a lo largo de algunas de las barras de
union de pelanca alargadas 46, intermitentemente

a lo largo de le longitud del modulo, & fin de per
mitir que salven los mecanismos de accionamiento.
En la reslizecidn ilustreda, se comprobd que era
conveniente utilizar dos cilindros de aire separa
dos. 47, uno a cada lado de la maquina, conectados
con las barras de union de palanca 46 por medio de
nultiples medios transversales 48,

Con referencia ahora especificamente &
las Figures 4, 5, 11 y 12, se observars que cuan-
do se accionan los cilindros de aire 47 en une di
reocidn particular, se ejerce empuje longitudinal
sobre cada una de las barres de union de tirante
46, mediante las barras articuladas transverseles
48, Esto hace que las barres de tirante 46 giren
en une trayectoria arqueade desde los soportes lon
gitudineles 43 y vuelvan luego & hacer tope con
éetos. El movimiento longitudinel de log tirantes
46 es transmitido & las ruedas orientables 44, a
través de las palancas 45 giratorias de ruedas
orientables, y las ruedes orientables giran 902

desde, por ejemplo, la posiocion ilustrada en la Fi
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gura 5. Si después se ejerce empuje sobre las barras
de union 46 por medio de los cilindros actuedores
47 en una direccicn opuesta, las ruedas orientables
girarén, volviendo & sus posiciones originales, de
forme idéntica.

Las ruedas orientables del tipo ilustrado
sstan adaptadas en particular para su utilizacidn
en el sistema, ya que pueden hacer contacto de 1{-
nee, en lugar de contacto puntual, con la superfi-
cie inferior de la bandeja u otra carga que esté
situada sobre el modulo. El hecho de ser bastante
grande el drea de contacto, evita que los miembros
de soporte hagan marcas en la superficie inferior
de la bandeja y, por consiguiente, se disminuye no
tablemente la fuerza requerida paras iniciar el mo-
vimiento de una carge, después de haber permaenscido
esta sobre 6l modulo durants un perfodo sustanecial
de tiempo. E1 contacto, por otra parte, no es tan
grande que se requiera una gran fuerze de rotacidn
cuando se desea cambiar la posicidn de los apoyos
direccionales con respecto & la plataforma 42 de
transportador y, por consiguiente, pueden ser he-
chos rotar mediante la utilizacicn de uno o dos ci
lindros de aire relativamente economicos.

En le mayorfa de las situaciones no serd
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necesario obligar a que giren todas las ruedas orien
tables de un médulo dado, sino que podrén obtener-
se suficientes posibilidades direccionales simple-
mente girando 1lineas alternas de dichas ruedas, co-
mo se ha ilustrado en las Figuras 4 a 6, Aquellas
ruedas orientables que no estén acopladas solidaeria
mente entre si, se ha comprobado que girardm, bajo
la influencia de la carga en movimiento, para per-
mitir movimiento sin obstédculo de la bandeja en
cualquier direccidn con respecto al modulo. Si fue-
se necesario, sin embargo, pueden acoplarse entre
s{ solidariamente todas las ruedas orientebles de
un médulo dado para rotacion conjunta, simplemente
extendiendo el cowplejo de barras de unidn y miem-
bros transversales representado en la Figura ll.
Con referencis ahors & le Figura 7, el
conjunto 50 de accionamiento longitudinel de bandg
ja, comprende un par de cadenas-sin fin espaciadas
51, conducidas convenientemente en forma giratoria
por pifiones 52. Dos de los pifiones 52 estén conec-
tados por medio de un eje 53 de transmision de po-
tencia, convenientemente apoyado para giro sobre
el soporte 42, y el sje es accionado por cadena deg
de un motor y un conjunto 54 de accionamiento en

gngulo recto. Bl motor 54 es reversible y, ademés,
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es susceptible de deceleracidn y fremado asi como
de aceleracion de la carga, como se estudiard con
detalle en lo que sigue. La cadena 51 incorpora
una pluralidad de rodillos 56 y topes espaciados
57 adaptados para coger la superficie inferior de
la bandeja. Los topes 57, por consiguiente, debe-
rén fabricarse de un material que tenge un elevado
coeficiente de rozamiento, tal como el que presen-
tan muchos materiales de pldstico o de caucho sine
tético que se encuentran corrientemente en el mer-
cado.

La cadena 51 es elevadas a posicidn de
aplicacion a la bandeja por medio de zapatas ele—
vadoras 58. la zapata 5v, como se aprecia me jor
en la Figura 7, esté conectada al soporte 42 por
medios de dos conjuntos de varillaje articulado
loco 59 y de varillaje articulado de elevacidn 60.
El varillaje articulado de elevacidn 60 estd.ac—
cionado para rotacidn por medio de un eje alargado
61, que conecta las dos zapatas 58, y el eje 61
es hecho rotar por medio de una wanivela 62 fija
el mismo de modo no giratorio. La manivela 62 es
accionada por medio de un c¢ilindro de aire 63 con-~
venientemente montado en la plataforma del trans-

portador, como se ha indicado en 64, El tramo in-
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ferior de la cadena 51 estd soportado dentro de una
pista adecuada 65 de retorno de cadena.

En la Figure T, la linea 66 representa la
eltura de los rodillos 44 de rueda orientable, y se
observaré gue la zapate 58 mantiene de ordinario la
cadena 51 en tal posicidn que los topes 57 estén
por debajo de ese nivel., El conjunto 50 de cadena
de acoclonamiento, por consiguiente, no hace contac~
to continuemente con la superficie inferior ds la
bande ja. Por el contrario, es llevado & contacto
selectivamente con la bande ja mediante la active-
cidn del cilindro 63, el cual desplaze la menivels
62 haciendo girar la barre 61. Ia rotacidn de la
barra 61, & su vez, hace que el varillaje articula
do de pivotamiento 60 y el varillaje articulado lo
co 59 pivoten las zapgtas 58 en forme similar a un
preralelogramo, haeia arriba, hasta que los adapta-
dores 57 catablecen contacto con le superficie in-
ferior de la bandeja u otro articulo que est€ sien
do conducido. Convenientemente, el cilindro de aire
63 puede incorporar una vélvula de vigilancia de
la presidn que permita que el cilindro 63 se ajuste
sutomdticamente por lo que se refiere a la cantidad
de presidn ejercida sobre la superficie inferior de

la bandeja.
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Cuando se ha logrado un contacto de roza
miento apropiado con la superficie inferior de la
bende ja, se activa el motor 54 y se mueve la carga
a través de las ruedas orientables 44 sobre el sgi-
guiente wédulo en la direccidn deseada. A este res
pecto, es de hacer notar que la realizecidn ilus-
tradae en esta Memoris Descriptive hace posible mo=-
ver la carge a través del médulo 40 sin que sea ne
cesaria la elevacidn de ls misma por el meoanismo
de accionamiento. El pesc principal de la carga por
el contrarioc, descansa sobre las rusdas orientables,
¥ por consiguiente, le carge puede ser movida sin
necesidad de modificar verticalmente su posicidn.

Otra caracter{stice sobressliente del
nuevo médulo radica en las propiedades de actua-
cidn libre del mismo cuando no.se aplica fuersza
mecéniocs de mocionamiento & la carge situada sobre
el mismo. le carga, por consiguiente, puede ser mne
nipuleda manualmente sobre las ruedas orientables
44, y llevada de un médulo & otro, en el caso de
un fello en el accionamiento, para permitir la car-
ga y descarga de los aviones en casos de emergencis,
incluso cuando no se disponga de alimentacidn de
energia eldctrics para el sistema. En el casgo de

que la cadsna de accionamiento 51 esté en su posi-
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cidn elevade durente tal fallo, y no caiga por si
misme, puede incorporarse una velvula de purga en
el cilindro 63 y que, &l ser activada manualmente,
hage que ceigen las zapatas 58.

Se apreciard facilmente que el espacia~-
miento entre si relativemente emplio de los conjun
t0s 50 de accionemiento longitudinel de las bande-
jas, requiere que la plataforma 42 de la cargsa, de
la unidad, no ses uucho mayor que las dimensiones
de le bandeja, para assgurar gue s¢ establece la
aplicacion apropiada del accionamiento & la bende-
ja. De preferencia, el tamafio de la plataforme del
trensportedor es aproximadamente el mismo que el
de las bhandejas usadas sobre la plataforma. La ne-
cesidad de este limitacidn se pondré mds cleramen-
te de manifiesto al estudiar en lo que sigue los
interruptores de 1{mite usados en cada mddulo.

El conjunto 70 de asccionamiento lateral
de bandeje, ilustrados en las Figuras 8 y 9, es
virtualmente idéntico al conjunto 50 de acciona~-
miento longitudinal de bandeja. Como se aprecia me
jor en la Figura 6, tres de los conjuntos de accio
namiento latersl estén situados sobre la platafor-
me 42 del transportador entre los conjuntos 50 de

accionamiento lateral de bandejas couprenden cade-

- 31 -



10

15

20

25

14.6.72

403287

nas de accionamiento 71 conducidas con movimiento

de rotaecidn sobre pifiones 72, en forma de cadenas
sin fin., Los tres pifiones de accionamientio 72 es-
tén conectados entre si por un eje 73 de transmi-
sidn de potencia, accionado a través de un motor

y del conjunto 74 de accionamiento en angulo rec-
to, Ademds, como en el caso del motor 54 de accio-
namiento longitudinal, el motor 74 es de ordinario
reversible e incorpore medios para decelerar y fre
nar asi como pere acelerar la carga. Estos detalles
dependen, por supuesto, de las posibilidades direc
cionales deseadas del mddulo,

Te cedena 71 es idéntica a la cadenaf51
anteriormente estudiada, e incluye rodillos 76 y
topes 77. las zapatas de elevacidn 78 van soporta
das por una extremidad mediante una barra de arti-
culacidn loca 79, y por la extremidad opuesta por
una barra de articulacion de elevacidn 80. Un eje
81 este cometado & cada une de las barres de arti-
culacidn de elevecidn 80, y la potencia es trens-
mitida al eje por medio de un brazo de palance 82
agcionado selectivamente por un cilindro de aire
83, El cilindro de aire 83 estd fijo a la platefor
ma 42 del transportador, como se ha indicado en 84,

y se ha provisto una pista de retorno 85 para cada
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una de las cadenas de accionamiento.

En forma idéntica a la estudiada en rela
cidn con el conjunto 50 de accionamiento longitu-
dinal, la actuacion del cilindro de aire 83 hace
que las zapatas 78 pivoten en forms similar a un
paralelogramo, hacia arribe con respecto a la pla-
taforme 42 del transportador, empujando a los adap
tedores 77 por encime de la altura 86 de soporte
de las ruedas orientables vy & aplicacidn con la
carga que descansa sobre ellos. También, preferi-
blemente, se provee una vélvula de vigilancia de
la presidn, gque se estudiard en lo que sigue, paras
el eilindro 83, de tal modo que sea ejercida pre-
sidn constente sobre la bandeja, independientdmen—
te de los pequefios desgestes que experimente por
el uso el aparato. Una vez que la zspata 78 hays
llevado laes oadenas 71 de accionamiento lateral a
contacto oon la carga, se accions el motor 74 en
el sentido deseado y se conduce le carga desde el
médulo, Luego se hace retornar el cilindro de ai~
re 83 a su posicidn inicial, pare dejar caer la ca
dena 71 de accionamiento por debajo del nivel 86
de ruedas orientables. Bl mdédulo 40, por consi-
guiente, queda entonces en rueda libre, permitien~-

do movimiento menuel de las cargas en caso de fallo
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en el sistema. En caso de que el fallo hega que la
cadenea 71 de accionamiento permenezce en su posi-
cion elevada, se ha provisto en el cilindro 83 unae
védlvule de purge menual pera dejarle caer menual-
mente fuera de aplicacidn con le bandeja.

El médulo representativo que se ha des-
crito en relecidn con las Piguras 4 & 12, es por
supuesto, del tipo de cuatro vias. Es decir que,
usendo motores reversibles, es capaz de desplazar
une carga desde una handeje, y de recibirla sobre
ésta, en cuvalquiere de cuatro direcciones perpendi
culares. La carge es desplazada en sentido longitu
dinal por medio de cadenas de .aopionamiento 51 y
del motor 54, haciéndolo girar en el sentido deseg
do. Se desplaze la carge lateralmente por medio de
cadenes de accionamiento 71 y del motor 74, haoiég
dolo girer en el sentido deseado.

En muchos casos puede no ser necesario
ni deseable proporcionar esta capacidad de movi-
miento "universael" o del tipo de cuatro vias, pars
bandejaé partieuléres, En estas situaciones, aun-
gue se utiliza el mismo mdédulo bésico, puedsn su-
primirse por completo conjuntos de accionamiento
especificos y dejarse fijas las ruedas orientables

44 en posicién permanente. Cabe ademés la posibili
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dad de subir las cadenas de accionamiento 51 y 71
permanentemente por encima del plano de las super-
ficies 66 y 86 de sopérte de ruedas orientables, y
suprimir también el mecanismo de elevacidn para el
conjunto de accionamiento particular que gqueda so-
bre el aparato. En este ultimo caso; sin embargo,
se plerde gran parte de la movilidad del sistema,
ye que el mismo deja de poder funcionar en rueda
libre y no se puede ya menipular una cargae sobre
el mismo & wano. Esta desventaja puede superarse
en gran medide proporcionando algﬁn tipo de medios
de liberacidén menuales pare bajar las cadenas de
accionamiento bidireccional en este situacidn par-
ticular,

Ias Pigures 13 ¥ 24 ilustran una reali-~
zecién modificade de wn tipo de médulo 40! de cua-
tro vias, en que el conjunto de accionamiento la~
teral o longitudinal ha sido sustituido por una
forme modificade de conjunto de accionamiento, in
dicada en general por el numero de referencia 90.
El conjunto de accionamiento modificado 90 compren
de dos series de ruedas o rodillos alinesdos 91,
convenientemente apoyados sobre un carril (no repre
sentado) que, por ejemplo, podria asemejarse & la

zapata de elevacion 58:en la Figura 7. Los rodillos
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son hechos rotar por medio de cadenas de acciona~
miento 92 en forma usual, y todo el conjunto de ac
cionamiento, preferiblemente, esta construido de
moedo gue se eleve por encima o descienda por debajo
del plano de la superficie de soporte de rucdas
orientables, exactamente de la wisme forma que los
adaptadores 57 de la Figura 7. Por tanto, si los ro
dillos apoyen para rotacion sobre un carril similar
a la zapata 58 en la Figura 7, puede utilizarse un
mecanismo de elevacion virtualmente idéntico al
ilustrado en la Figure 7 para elevar sus periferias
a contacto y fuerae de contacto con la superficie in
ferior de la bandeja u otro artficulo situado sobre
el modulo transportador. E1l empuje giratorio de ng
turaleza reversible es transmitido a la cadena de
accionamiento 92 por cualesquiera medios usualss,
tales como, por ejemplo, un eje tal como el repre-
sentado en 53 en la Figura 6, que tiene un pifidn
fijedo a cada una de las dos extremidades del mis-
mo. En este situaoién, las ocadenas de accionamien=—
to 92 ser{an hechas pasar en torno a los pifiones,

y se dejarfia suficiente flojedad en las cadenas 92
para permitir que las mismas fuesen elevadas & posi
cion de accionamiento de carge, & pesar de sus co=-

nexiones de accionamiento.
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Como se ha ilustrado mejor en la Figura
24, los rodillos 90 pueden usarse juntamente con
un sistema de cadena dispuesto transversalmente,
idéntico sl ilustrado en la Figura 4, ya sea en
50 ¢ ye sea en 70, parae movimiento de la carga en
direcciones transversales a 1la direccidn de movie
miento de los rodillos. La cadena 92 de acciona~
miento de rodillos, convenientemente, puede pasar
a través de la cadena 51 ¢ 71 de accionamiento en
circuito cerrado, como se ha ilustrado en la Figu~
ra 24, habiéndose provisto espacio suficiente en-
tre los tramos superior e inferior de la cadena
51 6 71 para permitir que tanto las ruedas 91 como
la cadena 51 0 71 sean elevadas alternativamente
les posiciones ilustradas en lineas de trazos en
la Figura 24, pa}a aplicacidn a la carga.

Aunque en la Pigura 13 se ilustra sola~
mente el conjunto de accionamiento longitudinal
que adopta le forma de rodillos 91 en vez de cade=-
nas sin fin, apreciarén fécilmente los expertos en
la téenica que podria utilizarse un mecanismo de
accionamiento similar para el conjunto de movimien
to lateral. Tal situacidn, con toda probabilided,
impondris la utilizacidn de tres filas de rodillos

entre los rodillos longitudinales exteriores, de
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de un modo muy similar al ilustrado en relacidn
con las Mguras 4 y 5. La realizacion particular
elegida en cualquier ambiente dado dependerd, por
supuesto, del peso, de las caracteristicas de la
supsrficie inferior y de los problemas con que se
tropiece para procurarse material.
En la PFigura 14 se ilustre en forma de
diagrama de bloques el aparato de control para
un mddulo individual, tel como el ilustrado en
las Figuras 4 y 5. E1 control 101 de accilonemien
to de modulo estéd situado de preferencis direcia=
mente sobre el mddulo particular con el cual esté
agociado, y contisne elementos tales como srran—
cedores de motor, solenoides de védivules y simila-
res. El control de accionamiento de modulo es sen-
sivle a sefiass exteriores, las fuentes de las cua-
les se estudiaran con detalle en 1o que sigue, pa-
ra desempefiar las siguientes funciones cuando esté
asociado con un modulo del tipo de cuatro viass
(1) Verificar la posicidn gireda actual de las
ruedas orientables 44 de soporte de la car
ga, y girarlas a una nueva posicidén por me
dio del ecilindro 47, si es necesario, efeg
tuéndose tal rotacidn mediante la activa-

cidn de un solenoide adecuado dentro de la
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unidad de valvula 102.

(2) Activar, también a través de un solenoide
de vélvule adecuado dentro de la unidad
102, ya sea el cilindro de elevacidén late
ral 83 ¢ ya sea el cilindro de slevacion
longitudinal 63, para llevar las cadenas
de asccionamiento apropiadas 51 ¢ 71 & con
tacto con la carge sobre las ruedas orien
tables.

(3) Activar ya sea el motor de accionamiento
longitudinal 54, ¢ ya sea el motor de ag
cionaniento lateral 74, en el sentido
apropiado & fin de comenzar ya see el mo-
vimiento de una carge desde el médulo par
ticular o ye sea la aceptecion de la car-
ge desde un modulo adyacente.

(4)Comenzar la accidn de frenado del motor
activado &l recibirse une sefial desde uno
de los interruptores de limite contenidos
107.

e alimentacidn 103 de fliido estd prefe
riblemente centrslizada, y & ceda uno de los mddu=-
los va una conduccidén & fin de proporcioner aire com
primido & la presién correcta. Vélvulas de vigilen

cia de la presidn 104 y 105 estén conectadaes opera
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tivamente &l cilindro de elevacidn longitudinal 63
y al cilindro de elevacidn lateral 83, respectiva-
mente, como medios para vigilar le presidn ejerci-
de. sobrs la superficie inferior de la carge durante
le operacion de movimiento. Alternativamente, por
supuesto, pueden proveerse medios de ajuste mecéni
cos para gjustar la aliura a la cual son elevadas
las cadenas de accionamiento por los cilindros 63
y 83. Independientemente del método particular usa
do, los mecanismos de accionamiento deberédn asotuar
& tope con la carga con fuerze suficiente pare co-
gerla para movimiento y, sin embargo deberdn permi
tir que el peso principal sige soportado por las
rucdas orientables.

La unidad 101 de control de accionamien
%o de médulo recibe sefiales desde el equipo 110
de ordenador de superficie de contacto, de los in
terruptores de limite 107 situados sobre el wddulo
asociado y de los interruptores de limite 106 si~
tuados en médulos adyacentes. En la Figura 15 se
ha ilustrado un interruptor de 1{mite t{pico 120,
Comprende un menguito vertical 121, conveniente-
mente sujeto al soporte o bastidor 42 por wedios
tales como por soldadure o similares. Situado a des

lizamiento dentro del manguito 121 hay un eje alar
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gado 123 que tiene una tapa 122 de forma conica.
Entre la superficie inferior de la tapa 122 y el
reborde superior del manguito 121 hay situado un
muelle de compresién 124, y se ha provisto un colle
rin de retencidn adecuado 125 fijo al eje por deba
jo. del menguito 121. Situado debajo de la extreni-
dad inferior del eje 123 esta el accionador 126

de un interruptor adecuado.

El némero de referencies 66 en la Figura
15 representa la superficie de soporte Gel modulo,
es decir el plano de las superficies de ruedas
orientables de soporte, y el numero de referencia
130 representa un tope parachoques o similar Sobre
une bandeja w otro tipo de carga. Al deslizar la
bande ja. & través del médwlo, el tope 130 choca con
1a tapa 122 de forme cénica, empujando a éste hacia
ebajo debido & la superficie inclinade de la mig-
me. Esta, 8 su vez, empuje al eje 123 a la posi-
cidn representade en 1{nea de trazos en la Figura
15, cuya depresién, 8 su vez, manipula el acclona-
dor 126 de un interruptor adecuasdo, como serd fé-
oilmemte evidente para los expertos en la técnlca.
Después que la carge he pasado sobre la superficie
del médulo perticular en cuestidn, el muelle de

compresidn 124 empuja sl oje 123 hacla arribe, a la
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posicidn ilustrade, en lineas de trazo 1lleno en la
figura, liberando as{ al accionador 126 del inte-
rruptor. Aungue la Figura 15 ilustra un tope 130 so
bge la bandeja particular en cuestién, apreciarén -
fgeilmente los expertos en la téenica que tambidn
pueden lograrse resultados adecuados simplemente

de jando que el borde de la bandeja o articulo que
gsté en general enrasado con 8l plano 66 choque

con la tapa 122 actuadora.

Como se vers con mayor detalle en 1o que
sigue, las cargas o bandejas individuales son trans
feridas de un modulo & otro dentro del sistema en
una forma de arrangue-parada. Es decir, que se ace
lerg la carga desde une posicidn: dei reposo -sobre’
une primers bendeja, para transferirla a une segin
&a bande ja adyacente y, al.llegar a la segunda ban
deje, se decelermz la carga hasta detenerla. Las si
guientes transferencias se hacen de forma idéntica,
de &cuerdo con la realizacién preferida de este in
vento. En la Figura 16 se ilustra un desplazamien~
to de' carga representativo desde el mddulo 40-A al
nédule 40-B, habiéndose inclufdo la figura princi-
palmente para indicar la colocacicn del interruptor
de 1f{mite representativo para control del motor. Su

pongamos, por tanto, gque ha sido emitida une sefial
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por el sigtema de control central ordenando que la
carga que estd sobre el mddulo 40-A ses transferi-
da al médulo adyacente 40-B. Después de la debida
orientacidn de las ruedas orientables de los dos mg
dulos, elevendo las cadenas de accionamiento apro-
piadas en ambos médulos & posicidn a tope con la
carga, y de la puesta en marcha de los motores en
los médulos 40-A y 40-B en el sentido apropiado,
se acelera la carga desde el modulo 40-A, como se
ha indicado en la Figura 17 por la curva de veloci
dad/tiempo. La bandeja u otre carga se acelera des
de el médulo 40-A, alcanzando su velocidad de mar-
che en cucstion de dos o tres segundos. Se conti-
nta le transferencia enmtre los modulos, y el meca’
nismo de accionamiento en el mddulo 40-B coge y
acciona la carga &l dejar ésta de establecer con—
tacto con el mecanismo de accionamiento en el md-
dulo 40-A.

Como medios para decelerar la carga pue
den proveerse dos interruptores de limite tales
como el ilustrado en la Figura 15, en el lado de
aguas abajo del modulo 40-B aceptador. Uno de es
tos interruptores de limite, 120-C, serd ligera-
mente oprimido por la bandeja antes de haber llega

do ésta a su posicidn final deseada sobre el mddulo
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aceptador 40-B. Suponiendo que se estd utilizando
un motor de dos velocidades, puede utilizarse la
activacion del interruptor 120-C para pasar el mo-
tor a su velocidad més baja, originando decelera-
cion de la carga. A medida gue se decelera la car-
ga, ésta hace contacto con el interruptor de 1{mi~
te 120-D, y lo oprime, que estd situado ligeramente
mis alejado "aguas abajo", sobre el médulo acepte-
dor 40-B, que el interruptor 120-C. El contacto de
la carga con el interruptor de limite 120-D, se
utilize para finalizar la alimentacidn de energia
eléctrica al motor, en cuyo momento es aplicado un
freno independiente para producir la detenciodn to-
tal de la carga en la posicidn deseada.

Como se verd de un examen de la Figura
17, la aceleracidn, la transferencia ¥y la decele-
racion hasta une detencion total de une carga par-
ticular, puede conseguirse con relativa facilidad
en un periodo de tiempo de aproximadamente 10 se-
gundos. Simplemente & modo de ejemplo, se ha com=-
probado que un motor de 2 CV con cahbeza de transmi
sién de movimiento en dngulo recto 480-60-3, con
freno unico, proporcionard una fuente de energia
de accionamiento satisfactoria para las unidades de

médulo individuales, habidndose provisto dos de ta
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les motores en aquellos mddulos que tienen posibili

dades de traﬁsferencias de cuatro vies o perpendi-
culares.

Del examen de la Figura 16 serd evidente
que, dependiendo de la posicidn particular de un
médulo individual dentro del sistema, puede ser ne-
cesario proporcionar hasta ocho interruptores de
1imite dispuestos para ser oprimidos cuando la ban=
deje llega a su posicidn casi final sobre el mddu~-
1o. Tal disposicidn se he ilustrado, por ejemplo en
la Figure 6, habiéndose utilizado los nimaros 120-C
¥y 120~D paras representar los interruptores de dsce
lergr y de finalizar de la misme menera que en la
Figura 16. Puesto que los interruptores deben estar
situados de ordinario en el lado de aguas abajo del
médulo, y puesto que muchos de los médulos deben PO
der acepter una carge desde cualquiera de sus cua~
tro lados, se necesits ese numero de interruptores.
P,r otra parte, si un médulo particular opera en un
modo solamente unidireceional, bidireccional o tri~
direccional, el nimero de interruptores de limite
situados sobre el mismo puede ser reducido -en con-
secuencia,

Ia realizacion preferida de este invento

prevée un sistema de control que incluye un ordeng
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dor central tal como, por ejemplo, el GE PAC 4000,
con equipos y programas apropiados. En las Figuras
18 a 22 se ha ilustrado una organizacion de control
tipica para un sistema tal como el ilustrado en

las Figuras 1 y 2. Refiriéndonos inicialmente a la
Figura 18, cada una de las puertas 1 a 9 estd pre-
vista de una consola 140 de jefe de puerta. Las con
solas, de preferencia, estdn situadas inmediatamen
te adyacentes a ambas éreas 21 de entrada a las po
siciones de descarga de aviones, de tal modo que

el jefe de puerta pusde supervisar las operaciones
de carga y de descarga, as{ como introducir carge
en el sistema y retirarla del mismo. En la Figurs
19 se ha ilustrado una consola tipica de jefe de
puerta que comprende una serie de entradas 141 de
identificacion de bandejas, une serie de entradas
142 de direcciones de bandeja, y una serie de luces
143 de estado del drea de espera en cola, utilizan
dose una de tales luces para indicar el estado de
cada modulo dentro del drea de espera en cola aso-
ciada. La consola esté ademds provista de una entra
da 144 de entrar, de una luz 145 para indicar la
presencia o la ausencia de una carga en el modulo
de entrada inicial, de una entradz 146 de volver &

poner en cola y de otras varias entradas indicadas
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en general por el nimero de referencia 147. La fina
lidad general de las consolas de jefe de puerta, es
proporcionar medios por los que el jefe de puerta
pveda despachar cargas de acuerdo con manifiestos
de carga y descarga predeterminados. Al ser descar-
gado un avion particular, el jefe de puerta despa-
cha la carga a (1) un punto de espera en cola asig
nado en su propia puerta para carga en trénsito;
(2) uvn punto de espera en cola asignado en alguna
otra puerta para un transbordo de lineas; & (3)

gl area de almacenamiento temporal para slmacens-
miento o despacho por el operador de la consola de
entraQa de almacenamiento temporal.

Al ser dsscargadas las bandejas desde el
aylon y ser situadas sobre 1los mddulos desplazables
verticalmente, el jefe de puerta observa la identi
ficacidn de la bandeja y la compara con el menifies
to de descarga, para determinar donde ha de ser en
viada la handeja. Luego oprime los botones o simi-
lares 141 para indicar la identificacidn apropiads
de la bandeja, y los botones 142 para representar
la direccion deseada de la bandeja. Esta informa-
cidn es entrada en el ordenador oprimiendo el botdn
144, y la bandeja es introducida en el sistema en

el momento apropiado, por activacidn de une de las
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ensradas varias 147,

El ordenador est2 de preferencig pfevia-
mente programado, de tal menera que puede reclamar
de su grupo de meworia, en esencia instanténeamente,
una serie apropiade de transferencias de mddulos in
teriores al sistema a fin de conducir una bande ja
dada u otre cargs desde cualquier entrada en el sis-
tema a cualquier otro mddulo sobre el nivel supe-
rior o bien, elternativemente, al operario de en-
trada de almacenamiento temporal en el nivel infe=-
rior. El programe incluye preferiblemente esquemes
de ruta alternativas asi como un esqueme preferido,
e fin de evitar que se sature el sistems debido a
une constante demanda de wn mdédulo que ses "popu-
lar", en cualquier momento dado. Por oonsiguiente,
une vez que la bandeja u otra carge he sido intro-
ducide en el sistema por el Jjefe de puerta, se mue
ve automgticamente & la posicidn previamente desig
nada introducida eon las entradas 142, wanteniendo
el ordenador la pista de su posicidn instanténes y
de su identificecion. Este movimiento, como ss ha
indicado anteriormente, tiene lugar en forma de ra
rada-grreniue de un wédulo a otro a lo largo del
sistema e incluye, cuando as{ se requiere, la trans

fercrecia de una bandejs o car-a & un module movihlek
J [}
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verticalmente, para transferencia desde el nivel su
perior al inferior, o bien desde el nivel del piso
del avion al nivel superior, o similares.

La consola del jefe de puerta estd ade-
més provista de los necesarios botones o similares
pera controlar la carga del avion desde la estacion
de espera en cola de esa puerta particular. ILa ope
racidn normal exigird simplemente la transferencis
simulténea de cargas desde cada grupo de estacio-
nes de espers en cola gl médulo de carga en el or-
den de carga apropiado, estando también previemen—
te programada:tal transferencia en el ordenador.
Al llegar a un punto especificado, tal como el md
dulo Qel muelle de nivelacion, las cargaes se deten
drén haste ol ‘momento en que sean liberadas manual
mente por el jefe de puerta, por medio de otro de
los pulsadores de botén 147. la consola deberd es-
tar provista de controles de mendo preponderante,
pera el caso0 en que por una emergencia ses necesa-
rio retirar cualquier carga especifica desde una
estacidn de espers en oola especifioa, pars volver
& poner en cole su serie de operaciones de'carga.
Tal control de mendo preponderante se he indicedo
en 146, habiéndose provisto pulsadores de botdn

apropiados dentro del grupo 147, para permitir mo-
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vimiento real de la bandeja después de haber sido
"blogueado" el ordenador. La consola 140 del jefe
de puerta deberd inoluir, ademds, medios de pulsa-
dor de boton o similares para ajustar los muclles
5 131 de nivelacidn a la altura del piso del avidn,
la estacion de recepeidn 148 a lo largo del mismo
¥ la estacion de elevacidn 149 (véanse las puertas
9y 1enla Figura 1).
Las consolas 150 de entrada en almaceng
10 miento temporal estdn situadas en el nivel infe-
rior, en la realizacicn 4lustrativa representads
en les Figuras 1 y 2. La finalidad de estas, oconso-
les es permitir el despacho, parae elmecenamiento
sobre'un modulo de almacenamiento temporal asigne-
15 do, de toda la cargae que llegue &l drea de almace-
naniento temporal. En la realizacidn ilustrede, en
ésta se ineluye la ocarga transferida desde las con
solas de jefe de puerte & través de los elevadores
verticales 15. Dependiendo del temafio de lg inste=
20 lacidn, pueden ser necesaires dos de tales consolas
para permitir que realicen la operacidn dos opera=
rios. Convenientemente, sin embarge, las consolas
(una para el lado norte del drea de almacenamiento

temporal y otra pars el lado sur del drea de elmace

25 nemiento temporal en la realizacién ilustrads) pue
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den ser incorporadas en un solo grupo, con objeto
de permitir que una sola persona pueda efectuar
la operacion durante los periodos en que disminu-
ye el velumen de trabajo., En la Figurs 20 se ha
ilustrado una consola tipica de entrada de almace-
namiento temporal que inecluye une serie de luces
151 de estado de area de almaceﬁamiento temporal
que indican, por supuesto, el estado de vaecio o
comprometido de cada médulo en el érea de almacena~
miento temporal; une pluralidad de entradas 152

de identificacion de bandeje y una pluralidad de
entradas 153 de direccidn de bandeja. Los cddigos
de identificacidn de bandejas pueden ser leidos,
por ejemplo, por medio de cémaras de televisidn
en c¢ireuito cerrado, y le lectura de salida pue~-
de ser presentade al operario de la consola de en
trade en el elmacenamiento temporal.

Cuando cada handeja qus he llegedo al
éres de almacenamiento temporel pase por una de
las cémaras, se lee su identificacidn, se mete en
el sistema for menipulacion apropiada de las entra
das 152 y se introduce en el sisteme su direccidn
asignada, que puede ser cualquiera de los mddulos
de almacenamiento temporal no comprometidos o un

médulo de espers en cole especifico predeterminado,
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por manipulecion de las entradas 153. Tan pronto co
mo se completa este procedimiento, se active el bo
t0n 154 de entrar, haciendo que la informacidn que
hay en las entradas 152 y 153 sea situada en el gru-
po de memoria del ordengsdor, que destelle la luz

151 correspondiente al médulo particular asignado,
indicando estado "comprometido", y que prosiga lsa
bande ja, siguiendo un programa~predeterminado del
ordenador idéntico al anteriormente estudiado, hacia
su médulo de almacenamiento asignado.

Adends de a las consolas de jede de puer
ta y e la consola de entrada en almacenamiento tenm
poral, las entradaes son también alimentadas el or-~
denador desde las consolas 160 de recuperacidn dew
de elmacenamiento temporal, de las cuales se ha
ilustrado une realizacidn representativa en la Fi=-
gure 21. Ie finalidad general de la consols de re-
cuperacidn desde elmacenamiento temporal es la de
permitir al operario de ls misms recuperar carges
especificas desde su posicidn de almacenamiento
temporal y despacharlaes & un punto de espera en
cole predeterminado en una puerta predeterminada,
0, quizés, recuperar cargas especificas y despacher
las al drea de terminal o de clasificacidn. Para

funcionamiento en perfodos de méxima circulacidn
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de carga se han provisto dos de tales consoles, si
tuadas también en unae sols dres pars permitir fun-—
clonamiento con un solo operario durante los perio-
dos en que disminuye el trabajo, estando asociada
une de las consolas, por ejemplo, con las puertas
lea 6, yla otra con las puertas 7 & 9, Como se ha
ilustredo en le Figura 21, una consola tipica 160
pare esta finalidad deberd contener une serie de lu-
ces 161 de estado de dreas de g@scape en cole, une
pare cada médulo en el érea de espera en cola de
cada puerta; una entrade 162 de identificacidn de
bandejas y una entrada 163 de destino de bande~
jas.

Cuando llega el momento de trensferir
las bandejes de carge desde el drea de almacens-
niento temporal al dres de eBpers en cole en une
puerte particular, el operario introduciré en el
sisteme, a través de las entradas 162 y 163, la iden
tificacidn de cada una de las bandejas y del médulo
de espera en cola particuler el cual se asigna.
Cuendo toda la carge para un avion particular hae
sido colocada en unse wemoria intermedia, el opera-
rio pulsard el botén de entrar 164 haciendo que to
da la informecidn entre en el grupo de memoria prin

cipal. El ordenador que ha conservado la pista de
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le direccion del drea de almacenamisento temporal
de cada una de las bandejas, iniciard luego un mo-
vigiento previamente programado de las bande jas, en
forme de parada-marche & través del dres de slmace-
nemiento temporal, al elevador epropiado, hasta el
nivel superior y, después, al mddulo de espera en
cole particular al cual ha sido asignada la car-
-0

En la Figura 22 se ilustra, en forma de
diegrama de bloques, la interconexidn entre los
elementos de control tipicos rara el sistema. Eg-
tos elementos incluyen el ordenador 170 que alimen
te drdenes e través de un control de salida milti-
ple 172‘a un conjunto de contactos de enganche 173~
y & un conjunto de contactos momenténeosll74. Los
contactos enganchados controlan las luces de esta-
do en las consolas de jefe de puerta, de entrada &
almacenamiento temporal y de recuperacion desde el
almecengmiento temporal. Los contactos momenténeos,
por supuesto, emiten sefiales de instruccidn & los
controles 101 de accionamiento de médulo, gue lusgo
engenchar en le condicidn operante ordenads haste
que se completa una transferencia entre mddulos.
Las instrucciones, programas Yy similares son alimen
tados al ordenador a través de un dispositivo 171

de entrade/selida y de un control 177 de entrade
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digital. E1 control de entradas digital 177 esté en
lazado con las diversas consolas e interruptores

de 1limite a través del sistema, por medio de un dis-
positivo 176 de terminacidn de entradas, como com-
prenderén fécilmente Los expertos en la tdcnica.

A este respecto, es de hacer notar que
cada uno de los mddulos desplazables verticalmente
debe estar provisto de interruptores de limite de
percepeidn de posicidn verticel, & fim de notifi-
car al ordenador su estado actual. Estos interrup-
tores estén situados, ademés por supuesto de los
interruptores de limite, en el propio mddulo que 8
conducido por el elevador particular en cuestidn.
Asi, por ejemplo, debe proveerse un interruptor de
1{mite para notificar al ordenador cudndo el eleva
dor 15-1 esté en coincidencia horizontal con los
modulos estacionarios adyacentes, de tal modo que
solemente en ese momento sean transferidas las car
ges & los médulos desplazebles 15-1, Anélogamente,
debe notificarse al ordenador el momento en que el
elevador que llevae los mdédulos 15-1 estd en coin-
cidencie horizontal con los mddulos adyacentes en
el drea de almacenamiento temporal de nivel infe~
rior, pare evitar que las bandejas sean expulseades

de los elevadores prematuramente. Estos interrupto
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res de limite de elevador; indicados en general por
el numero de referencis 1%5 en le Figure 22, alimen
tan al ordenador & -través del control de entrada
digiral 177 juntamente con los interruptores de li-

5 mite de mddulo & con las diversas consolas a través
del sistems.

La realizacidn preferida del invento in-
cluye, adicionalmente, un canal de alarma 178, cuya
finalidad es notificar al personal del sistema los

10 casos de trensferencia incompleta y/o incorrecta
de médulo a modulo dentro del sistema. Més en per-
ticular, el canel de alarma funciona pare peroibir
18 inicimcidn del movimiento de une. bande ja desde
un médulo a otro y la recepcidén de esa bandeje por

15 el médulo adyacente. El canal Ge alarme cuentae el
tiempo transcurrido entre la inicimeidn de la ope-
racidn de donecidn y el finel de le operacion de
aceptacidn y, en caso de que ese perfodo de tiem-
po exceda de un 1l{mite predeterminado, hace sonar

20 ung alarme discriminando en el dispositivo de en-
trade/salida los médulos particulares implicados.
El canal de alarme 178 puede usarse ademés pars
detectar dobles compromisos de los diversos médu-
los de escape en cole y de almacenamiento temporal,

.25 para garantizar mejor el funcionamiento correcto
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del sistema.

En la Figure 23 se ilustra, en forma algo
empliada, una serie de once médulos situados dentro
de y adyacentes & la puerta 8 en la Figuras 1, habién
dose designado los distintos mddulos por los nume-
ros de referencia 40-1 a 40-11 en la ngura 23, ¥
1-11 en le Figure 1. En la Figura 23, los modulos
40-1, 40-4 y 40~7 formen un segmento de via 16-A del
trensportador principel 16; los médulos 40-2, 40-5
y 40-8 formen un segmento de via 16-B del transpor=
tador principal 16; y los médulos 40-3,'.40-6 y 40~9
formen un segmento de via 16-~C del transportador
principal 16. EL médulo 40-10 represente el médulo
de transferencis inicial del transportador de apar
tadero 13-8, y el mddulo 40-11 represente & la vez
un médulo de transferencis de epartadero iniecialyy
el médulo de espera en cola inicial 14-8 asoclado
con la puerta 8. Sobre cada uno de los modulos ilus-
tredos en la Figuras 23, las letras 4, B, C y D indi
can posiciones de interruptor de 1{mite representa
tivas, correspondiend¢ los interruptores de 1{mite
preferiblemente al designedo por el ndm;fo de refe
rencie 120 en la Figura 15. Dependisndo de los mo=
tores de accionamiento particulares utilizados, ca

da una de esas letras puede representar, ademés,
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une serie de dos de tales interruptores de limite

120, utilizandose uno para deceleracidn y el otro
para interrupcion de la alimentacidn de energia
eléctrica y frenado, de la maners que se ha estu-

5 diado en relacion con las Pigures 16 y 17, y como
se ha ilustrado en la Figura 6.

Supongamos que e ha situado una bendeja
sobre el médulc 40-4 por medio de un procedimiento
de transferencia, desde une bandeja adyacente idég

‘10 tica a la gque se describird, y gue viene impuésto
por el prqgramaiéel ordenador que la rute mds corte:
al destino final requiere el paso sobre el mddulo
40-5. Le operacion inicisl en el proocedimiento de
transferencie es el armado de uno de los interrup=-

15 tores de limite sobre el mddulo 40-5, por el orde-
nador, como medio de determinar si el mddulo 5 es-
t4 actualmente ocupado. Si es as{, se retards el
movimiento desde el médulo 40-4 hesta el médulo
40=5 o bien, al%ernativamente, se vuelve g dise~-

'i éo flar el camino a ssguir en el desplazamiento hasta
el destino final de acuerdo con el programe del or
denador, con objeto de llegar_al destino final sin
necesidad de pasar sobre el mddulo 40-5. El presen
te sistema de transferencia, como se he ilustrado

25 en la realizacidn preferida de este invento, requig
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re, por consiguiente, que el mddulo aceptador, en
este caso el modulo 40-5, esté vacio antes de que
se inicie una transferencia al mismo. Los mddulos
40 operen por tento por pares duraente cualquier
procedimiento de transferencia, operando uno para
mover la carga fuere de sf mismo y operando el md-
dulo edyacente para recibir la carga. El empareja-
do de los mddulos ¥y por comnsiguiente, la canali=-
zacldn de la carga a través del sistems, vienen im
puestos por el progreams del ordenador,

En el oaso de que el interruptor de limi
te 5~C, una vez armaedo por el ordenador, indigue
que el médulo 40~5 estd vacfo, son transmitidos im
pulsos direccionales & los controles 101 de accio-
nemiento de médulo asceiados con oade uno de 1os
médulos 40~4 y 40-5, Estos impulsos direccionsles
hacen que los controles 101 de accionamiento de md=
dulo enganchen, dan@o por resultado, por orden suce
sivo: (1) la rotacién de las ruedas orientables de
soporte 40-4, por medio del oilindro 47, a la posi
cidn direcoional apropiada; (2) la elevacidn de las
cadenas de accionamiento longitudinal de la meners
enteriormente estudiada de cada uno de los mddulos
40-4 y 40-5 por activacidn del cilindro 63 de eleva:

cidn longitudinal; y (3) la activacidn de los moto-
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res de acclonamiento longitudinal 54 en el sentido

apropiado a fin de transferir la carga a través del
module hacia la derecha, como se vé en la Figura
23,

Cuando la bandeja w otra carga es cogida
por los topes 57 en la cadena de accionamiento 51
del médulo 40-4, la misme se scelera de 1la manera
ilustrada en la PFigura 17, alcanza una veloeidad
predeterminada y es pasada desde el mddulo donador
40-4 al mddulo aceptador 40-5, donde continva su
movimiento por 1la aplicacidn de agarre de las cade-
nas de accionamiento longitudinal Gel médulo acepta
dor.

Durante este intervalo, el interruptor de
1{mite 5-C he sido de nuevo armado o, alternativa-
mente, ha permanecido armedo, desde ls percepcidn
inicial de la condicidn Ge ausencia de carge del
médulo 40-5 al iniciarse la operacidn de transfe-
rencia. Al pasar la bandeja al médulo 40-5, choece
inioielmente con la parte de frenado o deceleracidn
del interruptor de limite 5-C, haciendo que ls car-
ga sea decelerads, en le realizacidn preferida, de=
bido a que el motor de accionamiento ssoceciado con
el médulo 40-5 pasa a funcionar a una velocidaed in-

ferior. Al decelerarse la bandeja, hace contacto
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finalmenté con el interruptor de limite 5-C de ter
minacidn de la alimentacidn de energia eléetrica,
frenando el motor y la carga hasta detenerlos, con
la bandeja debidamente centrada sobre el mdédulo
40-5. Simulténeamente es emitida una sefial desde el
interruptor de limite 5-C, haciendo que el control
40-4 de accionamiento de modulo desenganche ¥y poOr
consiguiente, se desactive. Al término del ciclo

de transferencia, por consiguiente, todas las cade~
nas han retornado & sus posiciones bajadas y la ban
deja queda dispucsta para ser transferida al mddulo
40-6, desde alli al médulo 40-10 y luego al médulo
40-11, para almacenamiento en cspera en cola, tan
pronto come esos médulos queden disponibles, si es
que & no lo estdn.

Al inicimrse la transferencia entre los
médulos 40~4 y 40-5, se activa el circuito de tempo
rizacion dentro del canal Ge alarma 178, y empieza
& contar. En el caso de que ¢l canal de alarma no
haye recibido una sefial desde el interruptor de 1
nite 40-50 indicande la llegada de la lendeja a ese
médulo dentro de un tiempo predeterminado, sonard
una alarma, de la menera que se vid anteriormentse,
pare notificar al personal encargado del funclona-

niento le aparente averfa en el sistema y su situa-
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eidn. Se ha comprobado, por ejemplo, que puede com

pletarse ¢l movimiento con relative facilidad en
un periodo de nueve segundos, con un descanso de
un segundo permitido antes de iniciarse un movi-
miento sucesivo hacia el destino finel de la bande
jae

El sistema de control debe inecluir, co-
mo resultard fécilmente evidente para los exper-
tos en la técnica, algin mecanismo para evitar una
tentativa de transferencia simulténea de dos bande
jes a un médulo adyacente. Como se ha visto haste
aqui, por ejemplo, seria posible que se intentase
transferir simulténeamente las cargas particulares
de los modulos 40-4 y 40-6 de la Figura 23, ambas
a la bandeja 40-5, lo que con toda probabilidad se
traduciria en una parada de los tres mddulos, ya
que las bandejas estarfan descansando sobre todos
los interruptores de limite crfticos. De acuerdo
con la realizacidn preferida de este invento, ‘se
elimina esta posibilidad proporcionando un enclava-
miento 179 de mddulos adyacentes (véase la Figura
22), que enclave todos los controles 101 de acciona
miento de médulo de los médulos 40 en el sistema.
El enclavamiento 179 puede funcionar, por ejemplo,

impidiendo la mctivacicn de los controles 101 de ao-
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cionamiento de médulo de dos mddulos adyacentes cua~
lesquiera, a menos que haya sido emitida una sefial
especifica de mando preponderante desde los contac-
tos momenténeos 174 asociados con el ordenador 170,
El programe del ordenador contendria en esta situa-
cidn una operacidn de verificacidn, mediante la

cual el ordenador verificarfe pare determinar si
cualquiera de los mddulos adyacentes estaba en cur-
80 de transferir une carge & un médulo aceptador,
antes de dar la orden preponderante al dispositivo
de enclavemiento del médulo adyacente y permitir la
transfersncia en cuestidn. En caso de que durante
esta verificacidn el ordenador determine gue, de he=
cho, esté siendo ejecuteda actualmente ung transfe~
rencie sobre el mdédulo aceptador propuesto, el movi-
miento seré retardado hasta gue el ordenador rseciba
une indicecidn de que: (1) el mddulo aceptador pro-
puesto estéd actualments desocupado; y (2) no hay ao-
tuelmente en curso transfersncia elguna al mddulo
aceptador propuesto. Entonces, y solamente entonces,
se permitird que ses ejecutado el movimiento previs

0.

El equipo incorporado utilizado en la rea

‘lizacidn del presente sisteme que incluye los dis~

pogitivos de control, los mddulos y similares, per-
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mite adiciones u otros cambios en un sistema instae
lado, as{ como movimiento de todo el sistema g una
nueve posicion. Esta flexibilidad, juntemente con
las posibilidades de niveles miltiples de una ins=
talacién, proporciona medios por los cuales puede
disefiarse un sigtema de capaoi@ad deseada, usando
componentes en general normalizados para uso en
&reas saturades o destinades a otros fines espsciae-
les, Podrie ser deseable, por ejemplo, disponer de
une instalacidn de cuatro o cinco niveles frente a
la instelaocion de dos niveles ilustrada. En cisrtos
enbientes puede ser deseable, por otra parte, limi
tar el sistema & un solo nivel. Cualquiera de sstos
objetivos puede lograrse facilmente mediesnte la uti=
lizacidn de los conceptos del presente invento.

Del exemen de este Memorie Descriptiva
¥ de las figuras que la mcompafian, serd féoilmente
evidente que este invento proporciona una contribu
cidn nueva y sumamente Util a la tdenica de la ma-
nipulacidén de material, Ademds del concepto general,
se han ilustrado disposiciones especificas mecdnie
cas y eldctricas capaces de ejecutar las diversas
operaciones exigides por el concepto. Los expertos
en le téenica apreciardn féeilmente que pueden ofec
tuarse muchas modificaciones, tanto en el aspeocto

Fd . L
eleotrico como en el aspecto mecenioco, con respecto
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a las estructuras y circuitos fisicos y esquemgti-
cos ilustrados, sin desviarse de los conceptos ba-
sicos del invento. Las realizaciones que sean el
resultado de tales modificaciones, deben conside-
rarse inclufdas dentro del alcence de las Reivin-
dicaciones de la nota adjunta, a menos que en la
letra de esas Reivindicaciones se declare expresa-

mente lo contrario.

-~ REIVINDICACIONES ~

Los puntos de invencidn, propia y nueva,
que se presentan pare que sean objeto de esta so-
licitud de Patente de Invencidn en Espafia por
VEINTE aflos, son los siguientes:

1.~ Un sisteme trensporte de articulos

que tiene un transportador formado por una serie
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de médulos transportadores sobre los cuales estdn
destinadas a pasar cargas individuales en forma de
movimiento por pasos y que_incluye un sistema de
control que comprende: nedios perceptores, asocia-
dos a al menos uno de dichos mddulos, para perci~
bir la presencia orausencia de une. de dichas cargas
en ellos; medios de activacidn que responden a di-
chos wedios perceptores para activar dicho médulo
y un médulo adyacente, en respuests a un mando pre~
determinado, teniendo dicho mddulo adyacente una
de dichas cargas en el mismo, la cual se desea trang
ferir a dicho primer mddulo; y medios detectores
asoclados a dicho primer mddulo para detectar cugn
do dicha carge ha llegado gl mismo y para desacti
ver tanto dicho primer médulo como médulos adyacen
tes, en respuesta g ello.

| 2.- E1 sistema segun la reivindicacidn
1, en el cual dichos modulos incluyen medios de -
accionamiento individuales; y en el cual dichos ne
dios detectores inclﬁyen medios pare discernir cudn
do dicha oarge ha alcenzado una posicidn predeter-
minada en dicho primer médulo, cerce de la posicidn
final deseada en el mismo, estendo dichos medios
de discernimiento destinados a decelerar el funcio

nemiento de los medios motores asociasdos con dicho
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primer médulo, por discernimiento de la presencia
de dicha carge en dicha posicidn predeterminada,
‘ 3.~ Un sistema segin la reivindicacidn

1, que comprende ademds medios pare regular el pa-
so de tiempo entre la activacidn de dichos médulos
¥y la desactivacidn de los mismos J para emitir une
alarme si dicho espacio de tiempo excediera de un
periodo predeterminado.

4.~ El sistema segin la reivindicacidn 1,
en el cual une pluralided de mddulos adyecentes &
dichos médulos del trensportedor estdn provistos Qe
dichos medios de percepcidn, de dichos medios de
activacidn y de dichos medios detectores, estando
cada uno de dichos medios interconectado con los
medios de mddulos adyacentes de dichos mddulos del
transportador, con lo ousl dicha cargs puede ser
trensferida de médulo & mddulo, & través de dicho
sistema, en forme de avance por pasos, & 1o largo-
de une trayectgria predeterminada.,

5.~ El sistems segin la reivindicacidn
4, en el cual al menos elgunos de dicha pluralidad
de los eitados mddulos ineluyen medios ‘accionados
mecénicamente pare itransferir desde los mismos y
recibir sobre los mismos cargas en cualquiera de al

menos dos direcciones transversales, teniendo dichos
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médulos medios detectores miltiples, asociad;s con
los mismos, siendo dichos medios detectores milti~
ples, selectivamente activables, dependiendo de la
direccidn de recepcidn de dicha carge.

6.~ E1 sistema segun la reivindicacidn
1, en el cual dichos mddulos tienen medios de aco%o-
pnamiento independientes para transferir desde los
mismos y recibir sobre los mismos dichas cargas, es
tando destinados dichos medios de acclonamiento pa

ra bloguear en respuesta a dicho mando predeterming

do y desbloquear en respuesta a una sefial predeter—

wminada de dichos medios de deteccidn.

e " 7.~ El sistema segin la reivindicacidn 1,
en el cual dichos médulos tienen medios de acciona
miento independientes para transferir desde los
mismos y recibir sobre los mismos dichas cargas, y
el cusl comprende ademds mediqs de enclavamiento mi-
tuo pare impedir el funcionamiento de dichos me-
dios de accionamiento en cualesquiera dos adyacen~-
tes de dichos modulos, hasta el momento en que es
recibida une sefial de predominio.

8.- Un sistema de transporte de articulos
gue tiene un traﬁépor%ador formado por una plurali-
dad de unidades transportadoras modulares, sobre.

las cuales estén destinadas a pasar cargas indivie
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dusles desde un mddulo de entrads a un modulo de
destino, prescrito, a través de al menos un wédulo
de transferencia, y que incluye un sistema de con-
trol gue comprendes medios computadores; medios pa-
re alimentar a dichos medios computadores el des-
tino del médulo deseado de une de dichas cargas @
transportar desde dicho modulo de entrade a uno de
dichos modulos de destino, estando dichos medios
computadores programados para mover dicha cargs a
través del citedo sistema, & lo largo de une trayec-—
toria predeterminade, & través de al menos dicho
modulo de trensferencia & dicho mfdulo de destino;
medios asociados a cada mddulo, 8l cual ha de ser
transferidafdioha carga durante el movimiento a tra-
vés del citado slstema, para percibir la presencia

0 ausencia de unea carge en el mismo, siendo trans-
mitide le informacidn asi percibida & dichos medios
computadores; y medios operativos en respuesta &
une sefial de dichos medios computadores para activar
el modulo sobre el cual diche carge. este entonces
posicionade y el mddulo siguiente al cuel he de ser
transferida, siendo emitida diche sefial de dichos
medios computadores en respuesta & une indicacidn

de dibhos'medios de percepcidén de que dicho mddulo

suoesivo no estd actualmente ocupado.
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9.~ El sistema segin la reivindiéécién
8, que comprende ademds medios para alimentar a ai
cho computador un cddigo de identificacién, indica
tivo del contenido de cada caréa individual, junto
con gl destino de médulo deseado de la misma, es-
tando destinado dicho computador a retener dicho
c6digo y la posicion del destino deseado de la car
ga asociade con el mismo, para posterior llamada 7
de dicho sistema.

10.~ El sistema segin la reivindicaocidn
8, en el cual dicho computador estéd programado pa
re mover cargas & través de dicho slstema, 2 lo
largo de trayectorias tanto preferidas como alter-
nas, siendo utilizadas dichas tfayectorias alter-
nas por dicho computador en el caso de que los me-
dios de percepcidn indiquen que dicho modulo suce
sivo estd entonces ocupado.

11.~ Un sistema transporte de articuloes,
para utilizar en una operacidén ds carge de un ve-

hiculo que tiene pusstos de carge, descarga, sali-

"da y entrada, estandc dichos puestos interconecta-

dos &l menos por une pluralidad de unidades trans~
portadoras modulares sobre las cuales estén desti-
nadas & pasar carges individuales desds mddulos de

partide & mddulos de destino predetéerminados, =
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través de un esquema de transferencia de mdédulo a
médulo, cuyo sistema incluye un sisteme de control,
que comprende: medios computadores centrales, pre-
programados para efectuar lae transferencia de modu-
5 lo a médulo de una carga a lo largo de trayectorias
predeterminades desde dichos mddulos de partida =z
dichos médulos de destino; medios de enbrada asocia
dos con al menos algunos de dichos puestos, para in
troduccidn en dichos medios computadores del desti
10 no de médulo deseasdo de una carge & transportar a
través de dicho Sistema, siendo dichos medios com-
putadores, a continuacidn, operativos pare hacer
que dicha carga sea transferida gl mismo de acuer-
do con su progremacidén; medios asociados a cada mg
15 dulo al cual ha de ser trensferida dicha carga du~
rente el movimiento & través de dicho sistema, para
percibir le presencia o ausencia de une cargs en el
mismo; y medios operativos en respuesta a une sefial
procedente de dichos medios computadores, para ac~
) féO tivar el médulo sobre el cual dicha carga estéd en-
tonces posicionada, y el mddulo sucesivo al cual ha
de ser transférida, slendo dicha sefial efectivamen=-
te emitida solamente en el caso de que dichos medios
de percepcion heyan percibido la ausencia de uns car-

- 25 ge on dicho médulo sucesivo.
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12.~ El sisteme segun la reivindicacidn

11, en-el cual al menos algunos de dichos mddulos
son médulos de almacenamiento, el cual coumprende
adends medios situados junto a dichos medios de en
trada para indicar al operador de los mismos el es
tado comprometido o no comprometido de al menos al
gunos de dichos mdédulos de almacenamiento.

13.- El sisteme segun la reivindicscidn
12, en el cual algunos de dichos médulos de almace
nami ento estdn fisicamente posicionados cerca de
dichos puestos de caerge para recibir y almacenar ai
chas cargas antes de ser cargados en un vehiculo
de transporte particular, estando otros de dichos
modulos de almacenamiento posicionados en una posi
cidn relativamente alejada de dicha pluralided de
médulos de almacenamiento citados, estando destine
dos el menos uno de dichos medios de entreda & ori
giner le transferencie de dichas cargas sobre di-
chos otros modulos de almacenamiento y teniendo me
dios de indicacidn, situados junto a los mismos,
que indican el estado couprometido o no comprometi
do de dichos otros médulos de almacensmiento, estan
do destinado al menos otro de dichos medios de en=~

trade & originar la transferencia de dichas cargas

sobre los oitados médulos de elmacenamiento y tenien
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do medios de indicacidn situados Junto a los mismos,

que indican el estado comprometido o no comprometi-
do de dichos médulos de almacenamiento.

14.- E1 sistema segin la reivindicacidn
11, en el cual algunos de dichos mddulos son médulos
de slmacenamiento, estando algunos de dichos mddules
de almacenamiento situados fisicamente cerca de ai
chos puestos de carge y estando otros de dichos md-
dulos de elmacenamiento situados lejos de dichos
puestos de carga; en el cual estén previstos prime-
ros de dichos medios de entrade en dicho puesto de
entrada; en el cual estan previstos segundos de di-
chos medios de entreda en dichos puestos de carge y
descarge, y en el cual estén previstos terceros ne
dios de entrada dentro de dicho sigtema parae solici-
tar dichaes cargss individuales de dichos otros mo=
dulos de almacenamiento y transferirlas & un médulo
de destino predeterminedo dentro dél gistema.

15.~ El sistema segun la reivindicacidn
14, en el cual dichos terceros medios de entrada
tienen primeros medios de indicacidn asociados con
los mismos, pera indicar al operador de los mismos
el estado comprometido o no comprometido de dichos

médulos de almscenamiento.

16.~ El sistema segun la reivindicacidn
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15, en el cual dichos primeros medios de entrada
tienen segundos medios de indicacidn asociados con
los mismos para indicar al operador de los mismos
el estado comprometido o no comprometido de dichos
5 otros modulos de almecensmiento.
17.- E1 sistema segun la reivindicacidn
16, en el cuasl dichos segundos medics de entrada
tienen terceros medios de indicacidn asociados con
Yos mismos, para indicar el estado de aguellos de
10 dichos modulos de almacenamiento fisicemente posi-
cionados por los mismos.
18.~ Un sistema de transporte de articu-
los, alargado, que tiene un transportador principal
alargado, formado por una plyralided de unidades
15 de transporte modulares, estando dichas unidades
dispuestas tanto en relacidn de extremo a extremo
como de lado a lado, para former una plataforme
de trensportador que tisne una pluralided de pistas
que se extienden longitudinalmente al sistema, sien
~;é0 do cada pista de le anchure de una de dichas unida-
des modulares, y siendo la longitud un miltiplo de
la longitud de une de dichas unidades modulares;
RN teniendo cada une de dichas unidades modulares me-
fa dios de soporte de articulos que formen une superfi-~

25 cie de transporte, y medics accionados mecdnicamen~—
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te para impulsar art{culos sobre dicha superficie
de transporte; siendo dichos medios accionados me
cénicamente de cada unidad modular independientes
de los medios accionados mecédnicamente de todas
las otras unidades modulares; y una unidad de con
trol conectada a cada modulo individual, pare ha-
cer gque cada uno de dichos medios accionados ne cé-
nicamente de los citados médulos individuales, fun
cione en cooperacion solamente con otro modulo &l
mismo tiempo y con otros mddulos en otros momen-
tos, para efectuar la transferencia de articulos a
través del sistema.

19.- Un gistema %? iransporte alargado,
que tiens un tranSportador:principal alargado y al
menos un transportador secundario o de apartadero,
teniendo dicho tramsportador principel una plurali
dad de pistas paralelas, lado a ledo, accidnades
cade une independientemente para transportar articg
los en cada pista, independientemente de las pis-
tes adyacentes, y tembidn para el transporte simul
téneo del mismo articulo en verias pistes, uniéndo
88 a tope una seceidn de transferencia de dicho
trensportador principal a dicho transportador secun
derio; estendo formeda diche seccidén de transferen

cle por una pluralidad de unidades de transporte mo
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dulares, que tiene cada una, una anchura igual a
la de una de dichas pistas, y dispuestas tanto en
relacidn de extremo a extremo como de laéo”a lado,
teniendo cade una de dichas unidades modulares me-
dios de soporte de articulos que forman una super-
ficie de transporte, y medios accionados mecanica~
mente pare impulsar articulos sobre dicha superfi-
cie de transporte; siendo capaces dichos wmedios ac
cionados mecdnicamente de mover selectivamente ar—
t{culos tanto hacia como desde dicho transportador
secundario, y en ambas direcciones, a lo largo de
dicho transportador principal; siendo dichos me-
dios accionados mecénicamente de cada unided modu~
lar independientes de los medios accionados mecéni
camente de todas las otras unidades modulares; una
unidad de control conectada & cadae uno de dichos
medios accionados mecénicamente y que tiene prime-
ros medios de seleceidn pare hacer que funcionen
mddulos individuales en cooperacidén con otro médu-
lo simulténeamente y con todavie otros mddulos en
otros instantes, y segundos medios de seleceidn pe
re determinar la direccidn en que dichos medios
accionados mecénicamente mueven articulos sobre di
che seccidn de transferencia.

20.,~ Un sistems segln la reivindicacidn
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19, en el cual dicho transportador secundario esté
formado por una pluralidad de unidades dertranSpqg
te modulares del mismo tipo que las utilizadas para
diche seccion de transferencia.

2l.- Un sisteme de transporte segin la
reivindicacidn 19, en el cuel dicho transportador
secundario tiene pistas miltiples, estando formada
cade pista por una pluralidad de unidades de trans
porte, modulares, del mismo tipo que las utiliza-
das pars dicha seccidn de transferencia, estando
dichas unidades de transporte modulares dispuestas
en tandem para former cade pista y estando las pis
tas en relacion de lado a lado para proporcionar
une superficie de transporte sobre la cual pueds
ser movido un articulo a lo largo de una cualquie-
re de. las pistas; teniendo cada unae de dichas unida
des de transporte modulares de dicho transportador
seoundario medios accionados meecénicemente pare mo
ver art{culos sobre la misma; giende los medios ac
clonados mecdnicemente de cade unided de transpor-
te modulaer independientes de los medios de acciona
miento de cade una de las otras unidedes de trans-
porte modulares, teniendo dicha upidad de control
tanto sus primeros como segundos'medios de seleccidn
conectados & cada uno de dichos medios de accione-
miento de las unidades de transporte modulaeres de
dicho trensportador secundario para operar dichos

medios de acoionamiento, de 8l menera que 1os médu-
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los individuales funcionen en cooperacidn con un
médulo cada vez y con otros médulos en otros inse
teantes, incluyendo las unidades de transporte modu
leres de dicha seccion de transferencia.

22.,~ Un sistema de transporte de articu-
los que tiene unae pluralidad de transportadores
secundarios, un transportador principal que conec
ta dichos transportadores secundarios, y secciones
de slmacenamiento de articulos, teniendo algunos de
éichos transportadores principal y secundarios y
dichas secciones de almacenamiento de articulos unae
Unica pista de trensporte de art{culos y teniendo
el resto pistas miltiples de transporte de articu~
los, estando formedo cada uno de dichos transporta
dores principal y secundarios y diches secciones
de almecenamiento de articulos por une pluralidad
de unidades tramsportadoras modulares, estando dis
puestas dichas unidades modulares en relacidn de
extremo a extremo para formar cade piste y en relg
cidn de lado a lado para formar pistas miltiples,
teniendo cade una de dichas unidades modulares me=-
dios de soporte de art{eulos que formen une super—~
ficie de soporte, y medios accionados mecédnicamen~
te para impulsar articulos sobrs dichs superficie

de trensporte; siendo dichos medios accionados me-
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cénicamente de cada unidad modular independientes
de los medios accionados mecénicamente de todas las
otras unidades modulares; una unidad de control co
nectada a cada uno de dichos medios accionados me-
canicamente, para hacer que dichas unidades indivi
dualeg funcionen en cooperacién con una unidad ca-
da vez y otras unidades en otros momentos, para
efectuar la transferencia de articulos & través del
sistema.

23.,- Un sistema segin la reivindicecidn
22, en el cual los medios accionados mecénicamente
de al menos algunas de dichas unidades modulares
son capaces de mover selectivamente articulos ensem
bas direcciones longitudinelmente a dichas pistas,
siendo capaces, al menos une pluralidad de dichas
unidades modulares que estén en relacion de lado
e lado con otre unidad modular, adicionalmente, de
mover selectivamente articulos lateralmente & dichas
pletas, teniendo dicha unidad de control primeros
medios de seleccion para hacer que funcionen mdédu-
los individuales en cooperacidn con otro médulo en
un momento y con todavia otros modulos en otros mo
mentos, y segundos medios de seleccion pars deter-
minar la direccidn en que dichos medios accionados

mecanicamente mueven articulos sobre dichas unidades
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modulares.
24.- Un sisteme segin la reivindicacidn

23, en el cual aguellas porciones del sistema que

tienen pistas miltiples lado a lado, proporcionan

una superficie de transporte sobre la cual puede
ser movido un articulo & lo largo de cualquier pig-
ta, y simulténeamente a lo largo de pistes milti-
ples que funcionan como un transportador unico.

25.- El sistema segin la reivindicacidn
22, en el cual al menos algunos de dichos transpor
tadores secundarios comunican con puestos de carge
descarga, en un terminal de carga, estando algunas
de dichas secciones de almacenamiento posicionadas
junto a dichos transportadores secundarios, para al
macenamiento en cola de los articulos antes de la
carga.

26.~ El sistema segin la reivindicacidn
25, en el cual otras de dichas secciones de almace
namiento estén alejadas de dichos puestos de carga
-descarga, con lo cual la mercancia puede ser dete
nide antes de su transferencia a dichos transports
dores secundarios.

27.- El sistema segin la reivindicecidn
26, en el cual dichas otras secciones de almaceng-

miento estén verticalmente espaciadas de dichos
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transportadores secundarios y una seccion de dicho
transportador principal comprendiendo adem&s dicho
sistema medios de elevacidn verticales que tienen
dichas uwnidades de transporte modulares fijadas a
los mismos pars movimiento vertical con ellos, con
lo cual la mercancia puede ser traensportada entre
niveles de dicho sistema.

28,.- E1 sistema segun la reivindicacidn
27, en el cual al menos uno de dichos medios de ele
vacion vertical esté posicionado generalmente proxi-~
mo & cada uno de dichos puestos de carga-descargt.

29+~ Un sistema de transporte, alargado,
gue tiene un transportador principal alargado y al
menos un transportador secunderio, teniendc dicho
transportador principal une pluraelided de pistes pa
ralelas, lado & lado, accionadas cada una indepen—
dientemente para el transporte de articulos en cada
pista, independientemente de pistes adyacentes, y
tambidn para el transporte simultédneo del mismo ar
t{culo en pistas miltiples, uniéndose a tope una
seccion de transferencia de dicho transportador prin
cipal & dicho transportador secundario; temiendo cg
de une de dichas geccioncs de transferencia, forme
das por una pluralidad de unidades de tramsporte mo

dulares, una altura igual a la de una de dichas pls
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tas, y estando dispuesta tanto en relacidn de extre

mo & extremo como de lado a lado; teniendo cada una
de dichas unidades modulares medios de soporte de
articulos que forman una superficis de transporte,
5 y medios accionados mecdnicamente para impulsar ar-
t{cules sobre dicha superficie de transporte; sien
do capaces dichos medios accionados mecénicamente
de mover selectiyamente articulos tanto hacia como
desde dicho transportador secundario y en ambas di
10 recciones a lo largo de dicho transportador prinei
pal; siendo dichos medios accionados mecénicamqnte
de cada unidad modular, independlentes de los me=-
dios accionados mecénicaemente de todas las otras
vnidades modulares; una unidad de control conecta=-
15 de & cada uno de dichos medios.accionados mecénica
mente y que tiene primeros medios de seleccion pa-
ra hacer que los modulos funcionen en pares, estan
do cada mdodulo emparejado con un mddulo adyacente,
cambiando dichos medios de seleccion de vez en cuan
.20 do los mddulos particulares que formen ua par, y
segundos medios de seleceidn para determinar la di
reccidén en que dichos medios acclonados me cédniloa=
mente muoven articulos sobre dicha seccidn de trang

ferencia, controlando dichos segundos medios de se=-

. .25 lecoidn la seleocion de pares de dichos primeros me

14.6-72 - 82 -
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dios de seleccidn,

30.~ Un sistema segin la reivindicacion
29, en el cusl dicha unidad de control tiene me-
dios de deteccion en cada wnidad modular, para de
terminar la ocupacidn con articulos de cade unidad
modular; seleccionando dicha unidad de control, en
respuesta a la informacion recibida de dichos me-—
dios de deteccion, el emparejado de unidades modn
lares para funcionamientc cooperante.

31.- Un sistema de transporte de articu
los.

Tel y como se ha descrito en la Memorisg
que antecede, representado en los dibujos gque se
acompeafian y paré los fines que se han especifice~-
do.

Esta Memorie conste de ochenta y tres
hojas escritas a méquina por una sola de sus ca-

ras.,

20 JUR. 1872

Madrid,

P.A.

140 6072/RTA|"

- 83 =




—

,.H.EVD..,/,@,JMV v

3 oy

KREO

1914

L7 &7/ 6-//
Lz P 18 o &
-1/ 4
9-£/ .
( “ T
2 2 SR
Ch bw‘ a\ -
\> { i g-57. fl i 6-5/
i Nl%.\ ! }
ors w TERERRE
. . 29/ 57 BNk E
Q\Q\\ < _\ Vi ZnnE &5
ﬁ £lg| e[ 1=
_ 758
P-#7 - 1#iL
" £ “\ “n.
e e o L 5
Py AN S W o) Lo ¢ .u B
f J»_ SRHEREE R o
B A
=57 R £ 3
\ s 5 Ry S
[TTTTILT z
oy - 75 H
b-g7
5 Z-2/—" o
Py ) 4 ATATA £-27
F-r7 z-/7

i reany ke

CulVodivs

0

i

HYLEL LY



- e 7
24 PISTAN ITCCRTCRPATTD

//2-‘/ .
X

N
N
[

/4-Z
1
i
/5= — 2l &
il ke
AN /4
/8 YEE
f E
AP
] - /éa.\
7|41 '
B . > ! 3l |z
121613
REEERE NG L
AR AR A AR LA XL 58
/5-9 N EEE p | sl
cal [ [ HERENE
st A 1
i [ty % =] e 3-8
S RSN mPERN ’

/Z2-9 - /3/
//-9 /-8

OEX




(-3 _ 12
) /2-3 X
/34
, 1285
’ L RENEARE
L )
/3-3 AT L /-5
/ v A
BEE: 44 MR ] |
9l 11 % R X\/j_j
i ul b 1 p R 1E5 -5
AR
Vo, WRRESBER
A b
\ SRR N ]
11
7 =¥ /526
¢/ AL "
53 ¢ AT S /2-6
/57 MM | (
oE A A
e 57
/3-8 AREE |
;y‘g; e
ABE]
5 /36 )
/1=
/2—7/
7

FIG.1.

m-u-‘

Par *"“vr(, K/@’




N

S

18
KNO

I % &—rs E~r7

A Tm o —E A

91/
( N‘N\\ g-2s 5=
g-s/
-5 L5 &=/
[T1 zz 27 11
e &, 7 ) i
ARENENNEENENNE . { ( ' Il_
W b —
£2\ 4 U z
sz i A2
ze s ] [ 1]
P 5/
\ ] \\_ L NTHEEQO-
: >4 Y74 Zzz
A,h.‘\\ Wmv.m.\ Pres .«\\\“,W N\\\“.W /= “ \ _\
V74
e Yl £~z z-z7 [
&y . e = LB N\
e E-rs Z=// 7




RAPISTAN INCCRPCFATED

£03287

ONX

/=t
z0 T2~/ -
\ s 2Z2-2 7
z/
: N (5= 352
| Fohn ¢ a4 gm s
OoQoool I /
/8 S /]
(1] !
2/
| a /]
2/
E { /
> L g
g nnnnnin B ydninn
7 /5-8
{/1—9 (/2—3
N T 1] 74
X )
//-9 /=8




Va1 s/ —Z
3 X Gins L
/Z-3
=z /57 5= S5=5y 775
c )
[
/
\) ZZ
/Z-5
Y k23
/ / /
// ) [TITTI] l
2a 23
2z [1] 45_7 /5-6
/5-8
78 /Z7-7 )
N / /-6
/-8

FlG.2.

-7




TLOTTLCRATED

RAPT3TAN

~—

503287, 3

FiG.5.

<\ Y
SR
i )
ol (S
‘-filxzcréu)}/

= g
&/ .,/ Q;‘iﬁ; 7
-— / ;; ‘ ’ "l I/
L foy
KLK-V/)';‘[ .p‘!},"’f \ /4

=S A /.
k=
1) Vé A v.‘_ e/ /
2 LWV

[ RGN r»\
gy \\I,// ) XD
’é"’jﬁ*’*’%\\\# (&
el s oAy A A




IR LAN N\ B S CUYENGY &
5 @@i EYAR . ﬁ\ffn/,@ea S A
18 AN AN /llﬂ\lﬂll\\ &M -Y&\\@%ﬁ =4
AT Sy A=) g (B
/A SN
g § S /A

=N
ouly

=5

.Q\Aw.al; BRI

Y/ A% bw\ﬂ.l V¥
%&%@ré@ﬁw A

P,\N\.?\ /AN G &
Tl ) e

? =
(2
=) / w@\ mmg
‘ )
A,

=
-

V4

Fl6.3.

"CRATED

L

RAPTSTAN ILCOR




e
TIIT

17

[—

AL e/ _.\h
SR 10T
el ;/, NATREIN

e\

W\ §
AR
)
3 »ﬂ\hh.ﬁ% i»a
i fl
&

(v@n-
V

777/
iy
\ Y

4
\ it

7
)

&
\

Y

m-/»\ _. _a‘m,/s.‘ww( = .V»‘\_\
Y, .7 { ...ovv‘w\\\ 6’)/ (

v

&.q.‘
¢
[N

"‘[de Ekz«su
[ _,'

(]

Aibars
For Poses,

F1G.5.




j'. X7 TR —=—
: m + m + -+ -+ -+ -+ -+ + - -+ -+
|| >+ woz/— |
' UQN\\
1 . 9% G A %
+ ze +  EF + + + + \ + + 5 + [ + zs ~r —g
S — = = - =7 P ———ts
*‘ T2 ¥ Moolll _ R ﬂ._ N - “ v ‘o
= e A e
-+ N.N.‘ + £5 .....#.rm - + -+ -+ _I., J_h,.ll..n , -+ N..m. -+ -+ -+ +
L_u i il | % @F “ | \. 1]
= g S LN R - o i Y 1 g \\ | ]
1 o — -
] o Zr L #7 £ zeq o
+ + EF + n + + _ _._1 “ - P - + T
L o = B Im. ] . [ 2 :
| S R £ N = | s
I gt 7 _ | rzioll o
+ + EF + + 7 + + Y * + : + \.&N\ “
A (e -] ] A 2l
rozy w2y 2% L —&ZL [ e At H= - =
L — 74 ol = 2% §N J.qﬂ _
+ + 5 -+ ! + + \%--L.‘T + + £ + ; + * I+
I D T = _“_
MWH n I - __ o] | - || ETl
{ * gl el
+ -+ + + &7 + + . +
I T 1 | C LIL T
- e e e
R N - I \ W= _
\. + N\N -+ Nl_“. + 7 - N\\“. + gp + N
7
<4 02/ o -
702/~ 4%,
-+ + + -+ TP - + + fm
JIIE.

—ad

‘9°91d

o TYOTTAN



RAPISTAN TICCRPCE ATED

403287

T
Q\ * + + L3 + -
S [4% ~ /204
' 8
\ i 5706
- o - - 8
| , . \
e T e P
- ;7 r] . Il
2 T -
+ + + | . 43 N "
_ﬂi 47 i
. N HRi H ] nl
1+—353 = o= ___ 7 ]
l_—[- . 11
! - i + ‘g =+ +
FIG.6. T
%ﬁé 3 1178 (t] | I B
&:4’}_/]"' RN ,‘/7é !
b /290 * : + L. E 43+ +
CTC~24 T ] H 7T
| —= N
+H + =+ - -I-7/ - i \l-il ‘
|
= 7 s L] _| P
] '// L S
| ’ H : 1' :|:.
Loy o d
+ 41 t + .;-3 = - [:
. =1 — ‘
{ 4’5 ) | ] IS | .* T \l _M
=z i — | | >
Q ~ l / =
= N - )
{ < k
Y74
44 46 | M 3\_‘/206
/204
+ . - N N .
L YT




oy e .
TIATIT g
-

wf

o,

<
+ + + + +
204
/208 4/4
+ 72 + [ + + {é
= [T =i ] [ l
— 1 . N - I R
R | I L 1T ) | H—
- + + 72| + 47+ +
T U= L |
+ +;-}-"5-" + + . + #3 + +
[ |
= {7
1 172 48 L+ ¢/ /200, /200
. |70 44) 78 ’ (z
+ P~ + { + 4 H3 4+ +
7 | LT ; T
YL—‘» Lo 7/ % | —7
1 i
B l ﬂﬁ
;4;' ! + + + + 43 4 +
48 :' _]_72 7 L
7 |§='_—'4—F 7 —% 7z
— —-: +_' . . 3 = '+ — 3:._-{_-_.-'? /éj + fi +
L - — R ) |
< = . /
¥ / t + + +. £3 + IZ 4
¢ |
y=/4 .
D\—‘/Zﬂc,
/20 44'\
+ + + + + 43+ E

A\
l".'
£oet, ‘/ =
guu o :q tfz-(.&:){_l
Cr 5 Quugy i
;\/". \/ \/x-




11914




-_—
Pl

S e oA AT
RATTITAL IICOPICTATE

k4_5

44

FI16. (1.

Yt




T o VY

LT R g

-_—/—u,s

Y% @ o .

[

7'2 7/ 79 75/ 7Z ﬁé

Aﬂ”“‘e @ﬁ% i
T ‘QL i ﬂl 1 = ,
o S :
—_— = \” L
oz
55

Fl G.9.

f;l) de ii. -z;-,,;,f';:f—
Paﬁrf;,_gze {{- : .,f




SAPISTAR

TSI 50991

54

10

l-/07

//06

A A =) 7
? (f”“"m:'/“%gi\ o\ %
Q = _"ﬁi" St {T'—:? 3
il
O =)
v/

i

']\‘; g

?(.
Y
:
" L.
Q \:g\i.
N\ 33
R
~
N
N o %
\ o *
v \ '
d
e d
F, ]
o~
Q
T"\
he)
I
Ny R
~




=2
e |V,




T VITI ! 5 09 a q

7 FIG.13.

:/06 54
o s
— 5 o/
{74
— /07
83
/103 s
%02 j47

.:!:' Y4
Ai'ﬁ ;-‘,: v d
Fl G’ '4- Lt'o!l‘l Pieéf? , f“ ?',?/':i’:::wr

. e Lo




e RN
:."\.,,an.. .. .,”h,.ﬁmv.&.uui
\7{ 6§ & £ 9 £ ¥ £ Z ¢ o
teer—) B/ —f7] / 12
On_vo Q- -—0 oo O—~——20
o o Q== = —0 [o] [} QO = —— 0 - . Wl
sle ozoz: o - L1914
° _ °o o—-—o ° A o o—-—o
oo o—-—o0 ol o 00— =c=0
£e/40 ' o Qum - —0 £5/4 o o LA 524
[=] (=] O— =——=0 (o] o O=— ~ —= 0 . /
S N 7 ols SZITe |'0Z29Md
o] o o— = =0 ol o o— - —o0 - WU o2
ocoo o———0 ooo Q=0
o— s———— - —— 0 O O e = o o
o—-—— - —0 © g-—=-——0 o _ o745 _ 777
o—— — ) 9--—-——0 o -
o - =3} 0———-——0 o &-L o
O — = o o o o-—= o o . .
o- pae. o o 0 0= —— -=—0 © @- w—m
© 0m - —Z~ oo ) -—o0 0 /
o O-— - o o o o- =0 O aos/
00— ———0o0O o o- £7 oo
00— — o o 0 0—-—-—0 © \\0 N ¢
(7724
¢ 0T g-gf oo oflH o515 4
61 91d Fs
b s O O P
P SN— P R
O © o O o @ oo o—e eo—-—a 6 B ,
& 7 4 - ” g oo o—o o—-—o ml\\\\\\\n
O O o O o0 e wm Tm, _ _ “
O o © 9 o /9 0% e—o  o———o . 2
2 = 4 a 9 oo o—o 0 ———0 ¥
-] o— 0 O — w— 0
e =8 3= e —
[ 74 v\/ *
€
¢ ! Ve Z <d




RATISTAL IicCriOrA2dEl

605287

sEO~/
—1

/ 2 3
| | g -
o —
4 5 6 0
1 [ oz
/4209 0—
7 8 g - 0=
O
0 —
-~ |
<
Ciso Cis0 #0-4 H0-8  j200 200l
/
F' Go ,60
-6 | 7-9
4
7, /62
F' Go '8-
2.0 3 -
g F
1.5
FIG.I7.
5 \
TV 7 5 % 5 ¢ 7 7 s




LIUY Y

yZ4

8O O YO
WO O ~NO
WO O YO
Q0 O YO
8O O XO

a@®@

} /43

O 0 0OO0O
000 O 0OO

— 0
[e]

o0—0
o—2©0
o— 0
o—©0
[0}

o2
o —0
o— ©O

(o]

0—-—0

o0—=—-—0
0———20
0———0
0———0
0z — 0O
o L __

0-—-—20
Q—=~—0
Qw—e -—0

o— 0O

SLT

0o-—0

O—r46

FIG.19.

27

-—— —00

o

00— -———-—00
Z— - —

0o ©°

-0 ©
0 0 —-—~00

—-0 O

L

0o g—-—-—00
0 o— -

0 0=
/e

o 0

o ©

-—-0

o

-w—=-0 0

°0 o——=-——0

(o]

[+]
(o]

(o]

- ——=-=~0

0 0Q-—=n ——==--0

o O

0 0w —-P

(o}

0 0 —e - ——-—0

-—0

o]

3
S N

0000000 OO0 O

o]

0——uw—2>0
60— - —20

== _o
0— - —0
0—-~—0

0—s —0

o ==

o}

000 00OODO0OOOO

- —o0

by
N
Q000000000 ﬁlr

Qe - —0
O — =—0
0— -—o0
0—-—0

—0

O—rs4

}//zad
/50
\




RY . N
H, j e P ....nn,),ﬂhuﬂ& .
IRt 1hod 2 Old g-77 €Z 913
AN
o0 O aQ @]
Ve4 .\lﬂ; 9 -4 ] \NVV 74 o
ﬁ S e Ojo &-dp gor © Va/
a0 a0 (o]
2 - 7|2 -4 -4
S o0r0% Bip v & o-or O #-0r O
g
o g0 o) o)
O " y
&-&/ O gwr |0 zur O o O
&g
o O o] Q
e A s
4 2/ rga/
s * _
&L/ #9711 #9/—]
gl 0--—~0 o— - —o0 O--—0 O—-—0
2, * 0—--0 Qerm s =m0 o--~0 o—-—o0
_ 0—-—0 0——--—o0 0-—0 o0—-—0
- LY/ O~-—0 o—-—0 ©—-—0 O-—-—0
- o=—0 o——o0 Q-«=0 O—+—0
\ P om—0 [ o— —0 z3/ o---0 Mw\ol.lno 79/
Corr ‘|l o—--0 O =e = =0 o--—0 0 ~—-—0
o—--0 o—.—o 0--~0 0—-—0
- o--—0 o—-—o0 o- -0 O~ =m0
Om-~0 0——- —0o o--0 Q- —0
o9/
= 777 -~
Y24 — 7
/50 oo oo 0o oo oo 5o 0o oo o0 oo oo
— %4 oo ©00 oo oo oo 0o o0 0O 0O OO0 OO0 OO
oo oo oo oo oo ©00 oo OO0 o0 OO OO OO
L2 a2/ — co oo oo oo oo ©0o0 o ©O0 060 ©O0C OO0 OO
oo ooO co Oo oo ©o 00 00 Q0O ©0O 00 00O
2248 o0 oo [oJ] o © [o 3] oo o o o0 ©0O0 0O 0 OO [eJe]
- 00 oo co oo oo oo o o o o o o
B & g £ o & = £ Z /
or’”
\Qk\ “N\
el o CO%
gy . L COY
RIS :
e _ N. w uN. e s \
—_ —_— i
T LIV ASIUOLNL NYGTLIVL
¥660G1 , TFdIugC D Y



2

=y PISTAN INCCRPOPAT

I3
v

403297

O—/s64#

/

N
¥
299999979 ¢9
L1o6580b6b4
S~
N
00000000 O0O
EENRRERER
v, N T B R R |
EERENNEEN
0C00000000O0
N——~—
3
™~
3

/

FI16.21.

/e

/6 &

Jba

[@]3] Ov

R W J Q

?/J oyw 3 ! e}
A A3

O o

e} on Ov

Q Q

© M d 390 2 o
% % W
© oo 09

N ] & 9

O & OaaM O % o)
A S A\
O o o
- %+ N
S NS S
o< o 0]

/-8

FIG.23




VIZLVIII O UY Y i‘

U]

SO

\q

1

. //7é /77

4

\

Y

/78

/73

/72,

/'/74

4

Y




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



