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PATENTE DE INVENCION
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Eatados Unidos,.

Enunciado: "UN SISTEMA DE RECUPERACION DE ABRASIVOS",

Pricrided: de la solicitud de patente estadounidense
197.089 del 9 de noviembre de 1971,
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Este invento se refiere a sistemas bara recuperacioén
de abrasivos gastados durante 1a operacidén de itratamiento de su-

perficies con abrasivo.

Los aparatos para tratar superficiesz con abrasiveo

Mon bien conocidos y frecuentemente utilizados en la injustria.

Por ejemplo, abrasivos tales oomo arena U otros materiales natu.
ralem o sintéticos se han usado muchos afios para limpiar diversos
objetos o para trater la superficie de diversos materiales de al-
guha otra manera. Una de las aplicaociones de tales aparatos es

la grabacién al &cido del vidrio, De ordinario, la arena u otro
abrasivo es llevado en una corriente de aire o agua a grandes ve—
locidades haciéndolo incidir contra el objeto que ha de ser tra-
tado. Segin el aparato partioular ¥ el valor de los abrasivos, se
disponen sistemas de recuperacién en los cuales los abrasivos gas-
tados pueden recuperarse Yy iratarse, si fuera necesario, para ser
de nuevo utilizados,

La arens, siendo el m4s econémico y & veoces el més
efectlvo, es el abrasivo més conminmente utilizado. No obstante,
otros abrasivos tales como esferillas o grénmulos metélicos son
Preferidos paras ciertos tratamientos, Por otra parte, el uso de
grénulos metdlicos reduce el polvo, la milicosis ¥ otros riesgos
agociados. Con todo, los grimilos metélicos resultan mucho mis
caros que la arena,

funque algunos aparatos pare tratar superficies con
abrasivos dipponen de medios bara recuperacién de los gasiados,
la mayoria de ellos se hallan orientados a la recuperacién de are—
s y no resultan spropiados para recuperar abrasivos met4licos.

Los sistemas de recuperscién pera abragivos utiliza-
dos con aparatos para tratamiento de superficies emmaroan en tres

categorias principales, ejemplificadas ror las patentes de ER.UU.
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2224647, 2304071, 2628455, 2935820, 3026789 y 3309818,

En una categorfa, los sbrasivos gastados son recogi~
dos simplemente con ayuda de la gravedad, cayendo los abragsivos
directamente en una artonsa colectora situada poxr debajo del ara=
de trabajo.

En una segunda categoria, los abrasivos gastados soa
transportados en una inyeccién de aire o en una corriente de 1i—
quido para remocién y eventual recuperacién.

En unz tercera categoria general, los abrasivos gan-
tados caen por gravedad en una artesa que actlda a modo de tolva,
en la ocual se halla colocado un tornillo transportador o tormillo
sin fin al cual se hace girar para llevar los abragivos a un con-
ducto de salida dispuesto en un extremo de la artesa.

El presente invento se refiere en partiocular s esta
tercera categoria, en la cual se emplean medios meocdnicos para
transportar los abrasivos gastados a una zona de alimentaoion,
donde pueden ser recogidos o transferidos a otro sistema de trang—
porte.

El uso de un tornillo transportador en el fondo de
una artesa es satisfactorio, en algunsa instalaociones, pero no
resulta préctico sl por ejemplo la zona de trabajo posee una ex-—
tensa area de suelo, toda vez que la profundidad de la artesa ha
de ser sustancial en relacién con su anchura,

. El presente invento tiene por objeto la aportacién
de un sistema de recogida mecnica que es relativamente simple y
con todo confiable en cuanto a funcionamiento, y que puede adap~
tarse f4cilmente para tratar con areas de suelo relativamente
amplias,

El preaente invento se caracteriza rrincipalmente por

el hecho de que el dispositivo de roooglida moocdnica compronds al




10

15

20

25

30

A 5441

menos un elemento raspador adaptado para moverse alternativamen~
te a tra.vés. de un suelo, en direccién a ¥ lejos de: un canal de
recogida dimpuesto en el aismo, siendo operativo el elemento ras-
pador para mover los abrasivos gastados del suelo sl interior
del canal,

Con tal disposicién, es posible despejar una gran
area superficial de suelo, por medio de uno o varios elementos
Taspadores, cuya altura total es reducida en comparacién con la
extensién horizontal del area de suelo que estéd siendo raspada,
ovitando con ello uno de los Principales inconvenientes de log
sistemas de gravedad, con o sin transportadores de tipo tormillo.

Una forma de sistema de recuperacidén de gbrasivos se—
gin el invento mer4 descrita a continuacién, a tItulo de ejemplo,
con referencia a los planos que se acompafian, en los cuales:

la fig. 1 es una vista en planta del sistema de recu~
Peracién visto desde la parte superior, con una plataforms perfo-
rada o enrejado que se representa en despiece; ,

la fig, 2 o5 una vists fragmentaria, en alzado Y en
8o00i6n, del mistems de Teouperacién tomada a lo largo de la 1li-
nea 2-2 de la fig, 1j

la fig. 3 es unm vista en alzado Y en seccién fragmen—
taria a mayor esoala similar & la de la fig. 2, pero que muestra
mayor detalle;

la fig. 4 es una vigta en alzado y en sscoién que re—
Presenta un montaje giratorio de hojas respadoras de recogida; y

la fig, 5 es una vista en secoién fragmentaria det
montaje giratorio tomada a lo largo de la linea 5~5 de la fig. 4.

Aunque no es necesario, el sistema deserito enmarcaria
normalmente en una habitacién o edificio,

Refiriéndonos a lag figs. 1 a 3, el enrejado o suelo
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perforado o plataforma 10 se halla sustentado por encima de un
piso s6lido 12 por una estructure de soporte 20 que puede in-
eluir vigas longitudinales 21, vigas transversales 22, y un ele-
mento en dngulo 23, o cualquier otra construceidn estructural
apropiada. El tratamiento de superficies por abrasién tendris
lugar-por encima del enrejado 10 sobre el cusl se apoyarfen losm
obreros, el equipo de tratamiento por abregién, y ol materisl
susceptible de ser tratado. Podrian disponerse carriles longi tu~
dinales 25 para el transporte del trabajo o equipo de tratamien—
to por abrasién a y a partir de la zona regpectiva., Cuando los
abrasivos gastados se desprenden del trabajo en curso de trata~
miento, caen a travées del suelo rerforado o enrejado 10 sobre

el piso s6lido 12,

Para recuperar o recoger los abrasivos o gréimlos
gastados, se dispone un juego de raletas colectoras o elementos
raspedores 30 pare movimiento alternativo o de vaivén a travéas
del suelo 12, Como puede verse mejor en las figs, 3, 4 y 5, estos
elehentos raspadores 30 pueden comprender hojas laterales 31 sus~
tentadas sobre una armadurs que ineluye elementos transversaleg
laterales 35 y elementos longitudinales 36 (ver también fig. 1).
Los extremos de los elementos transversales 35 pueden estar Pro—
vistos de cojinetes dealizantes 38 adaptados Para ajustar en po-
sicdda deslizante con carriles longitudinales 39 sustentados por
el piso 12. A8l todo el elemento raspador 30 puede moverse alter-
nativamente con respecto a un canal de recogida central 14 desli-~-
zéndose a lo largo de los carriles 39. El elemento longitudinal
36 de la estructura de raspador impide gue las hojas 3l sean am-
pujadas fuera de alineacidn o ge desenganchen del ocarril 39, Un
dispomitivoe de cable ¥ poles que comprends cables 41-45 y poleas
51~58 acopladsas a una cabris 61 ¥ una unided moiriz 60 proporodo-

s
WA AN e e
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na un medio para mover altemativazﬁente las unidades raspadoras
primero en una direceién Y luego en la otra. Esto 8¢ logra in-
virtiendo simplemente la rotaciéa de la cabrig 61,

Como pusde verse mejor en las figs. 4 ¥ 5, las hojas
raspadoras 31 van montadag en disposiéién giratoria sobre log
elementos transversales estructurales 35, El montaje comprende
cojinetes & modo de gorrén 71 acoplados al elsmento transversal
35 mediante pernos 72 ¥ elementos de barra cantiléver 73 unidos
& las hojas 31 por medio de pernos 74, La porcién superior de
cads hoja 31 se halls Provieta de uns ramura o abertura 33 g tra-
vés de la ouval pasa uno de los cables 43, 44, 45. Unido al eable
45 en posiciones axialmente espaciadas ge enouent™ un par de
elementos de abrazadera T, 78. Estos elementos de abragzadera
77, 78 son de un didmetro mayor que el ancho de la aberturs 33.
De e=te modo, ocuando el cable 45 se mueve en lg direccién de ras-
pado, a la igquierda en la fig. 4, una de las abrazaderas 78 ajus-
ta con la parte posterior de la hoja 31 y hace que &sta y toda
la estructura raspadore 30 sea arrastreda a través del suelo 12
raspando los abrasivos gastados 18 hacia el canal de recogida
central 14. Aunque la fuergs Procedente del cable 45 tiende a
haocer girar la hoja en tormo al eje de la barra 73a el elemento
estructural {ransversal 35 detiens lg hoja 31 en la poaicién de
linea s6lida de 1la fig. 4. Cuando me completa la carrera hacia
adelante 0 movimiento de respado, se tira del cable 45 en la di-
Teceién opuesta, haoia la derecha en la fige 4. Cuando gze efectda
la tracoién en este direccdén, la abrazaders 77 ajusta con el 1la-
do frontal de la hoja 31 y como no existe nada que lo impida, di~
chae hoja 31 gira en direoccién a la posiocién en linea de trazos
de la fig. 4. En esta posiodén, el borde inferior de la hoja me
sleva del muelo 12 impidiendo que la misma raspe y arrastre lon
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abrasivos lejos del canal 14 en la carrera de retorno, Cuando
6sta se completa, el cable 45 y le abrazadera 78 devolverin la
hoja a su pnsicién de raspado.

Cuando los abramivos gastados llegan sl canal de

recogida central 14, son transportados a traveés de éate porotre

“Juego de elementos rampadores 90 & un elevador o transportador ¢

100 para ulterior transporte ¥ tratamiento. El elevador 100 pue-
de comprendar un transportador de tipo cangilén 101, Los raspa-
dores del cansl de recogida 90 puedem ser similares a los ele-
mentos raspadores de suelo 30, pero empleando hojas montadas en
disposicién giratoria 91 de un largo sustancialmente menor que
las hojas raspadoras de suelo 31, Los elementos ragpadores de
recogida 90 podrfan ser movidos alternativamente por disposi ti-~
vos de cable y polea 95, 96, 97 acoplados a la cabria 61 en for—
ma similar a los raspadores de suelo 30. Podrfan utilizarse otros
tipos de elementos de transporte en el canal de recoglida central
14. Por ejemplo, un transportador de bandacontima seria apropia-
do.

En resumen, cuando los abrasivos gastados caen a tra-
vés del enrejado 10 sobre el pise 12, los elementos raspadores
30 se mueven alternativamente hacia adelante ¥ bacia atrés a tra-
vés del suelo 12, En la carrera bacia adelante o movimiento de
raspado, las hojas 31 raspan y arrastran los abrasivos en direc-—
cidén el canal de recogida cemtral 14, En la carrera inversa, lasg
hojas 31 se mueven en sentido giratorio lejos del suelo y no mo-
lestan a los abrasivos. Cuando éstos alcanzan sl canal 14, son
transportados lateralmente por los elementos ragpadores 90 hacia
el lado en que éon recogidos por la estructura elevadora 100 P&~
ra ulterior tranaporte y tratamiento ai fuors necesario,

lono he deaprande de la desoripoidn quo anteonda, al
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aparato de recuperacién del presente invento resulta muy efiocaz.
Sustancialmente, el area total de suelo 12 es raspada por los
slementos raspadores 30, No se requiere mingtn aparato complioca-
do de recogida da aire o sgua. Ni sl mistema de racuperacién del
pregente invento descansa sobre recogldas por gravedad. En resu-
men, se trata de un sistema de recuperacién muy eficaz, de accio-
naniento simple y fabricacién econdmica.

Aunque solo se ha descrito aqui una forma de realiza-
oién del invento, muchas variaciones al respescto resultarin evi—
dentes pare los expertos en la materia. Por ejemplo, los elemen—
tos raspadores 30 y/o 90 podrfan ir conectados a un aparato elé&c-
trico para alsctromagnetisar las hojas a fin de atrasr grémilos
petdlicos, mientras lag hojas se mueven a través del suelo. El
magnetismo podria ser eliminade en puntos de recogida para permi-
tir la separacién de los grémulos de las hojas. Aun cuando la for-
ma de realigacién sjemplar del invento ha sido descrita para uso
con sistemas para tratamiento de superficie por abrasivo metdlico,
puede utilizarse con otros tipos de materiales de tratamiento abra~
sivo.

El sistema de recuperaoién de abrasivos descrito ante-
riormente es muy simple de accionar, econémico de fabriear y alta-
mente eficaz.

En resumen, la Patente de Invencién que se solicita

debersd recaer sobre las siguientes:

BEIVINDICACIONES

1., Un sistema de recuperacién de gbrasivos para uso
con un aparato para tratar superficies por abresién, que compren-
de un suelo situado por debajo de una area de trabajo y medios de
rocoglda mecdnicos para entregar los abrasivos gastados a una zo-

na do recoglde, onrsnotoerivade por ol heocho de que los modlom de

(s
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resogida comprenden al menos un elemento raspador 30 dispuesto
para movimiento alternativo a través del suelo 12 en direccién a
¥y lejos de un canal de recugida 14 dispueéto en el mismo, y ope—
rativo en su movimiento hacia el canal 14 para mover los abrasi-
vos gastados a partir del suelo 12 y al interior del canal 14, ou-
yo canal posee con preferencia medios de trensporte 90 asociados
con el mismo para remocitn de los abrasivos recogidos del canal,

2. Un sistema segin la reivindicacién 1, caracterizado
por el hecho de quo una plataforma perforada 10 se extiende por
encima de dicho suelo 12 actuando a modo de plataforma de trabajo
en el area respectiva.

3, Un sistema segin las reivindicaclones 1 o0 2, carac~
terizado por el hecho de que el slemento raspador 30 comprende un
elemento de hoja o paleta 31 que posee un borde inferior operati-
vo dispuesto junto al suelo 12 en su movimiento hacis el canal 14
y adaptado para ser levantado fuera del suelo 12 en respuesta al
movimiento del elemento lejos del canal 14.

4, Un sistema segdn la reivindicacién 3, caraoterigado
por el hecho de que la estructura del raspador comprende un elemen~
to de hoja o paleta 31 montado en disposicidn Ziratoria sobre una
ammadura 35, 36 para movimiento en torno a un eje paralelo a la
guperficie del suelo 12, y que el borde inferior del elemente de
hoja o paleta 31 se extiende junto al suelo durante el novimiento
hacia el canal de recogida 14 y se halla adaptado para girarlejos

del suelo durante el movimiento fuera del canal de recogida 14.

5. Un sistema segin la reivindicacién 4, caracteri~
zado por el hecho de que la armadura 35, 36 proporciona un tope
pare limitar el movimiento giratorio del elemento de hoja o pa-
leta 31.

6, Un sistema segin las reivindioaciones 4 o 5, ca-
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racterizado por el hecho de gque el elemento de hoja o paleta 31
se halla montado en disposicién giratoria sobre la ammadura 35,
36 por un elemento de barra 73 que posee su eje paralelo respec—
to al suelo 12 y que ajusta en un elemento de cojinete T1,

7. Un sistema segin cualquiera de las reivindicacio-
nes 4 a 6, caracterizado por el hecho de que un dispositivo de
accionamiento comprende un cable 43, 44, 45 que pasas a través de
una ashberturae 313 dispussta en el elemento de hoja o paleta y un
par de abrazaderas aseparadas 77, 78 acopladas al cable en lados
opuestos de dicho elemento pare ajuste con el mismo a fin de efec—
tuar el necesario movimiento giratorio respectivo.

8. Un sistema segfn la reivindicacién 7, caracteriza—
do por el hecho de que el dispositivo de accionamiento 45, 77, 78
va acoplado & un dispositivo de transmisién 60 y es operativo pa-
ra efectuar el movimiento alternativo del elemento raspador 30,

9. Un sistema segin cualguiera de las reivindicaciones
1 a 8, caracterizado por el hecho de que el elemento raspador 30
8e halla sustentado en posicién deslizeble sobre carriles 39 para
su nmovimiento alternativo.

10. Un sistema segin la reivindicacién 4 o cualquiera
de las reivindicaciones 5 a 9 correspondientas a lé reivindicacién
5, caracterizaedo por el hecho de que el elemento raspador 30 com-
prende dos o més de dichos elementos de hoja o paleta 31, que la
armadura 35, 36 comprende elementos laterales 35 unidos entre sl
por un elemento longitudinsl 36, Y que cada elemento lateral 35
porta uno de los elementos de hoja o paleta 31.

1l. Un sistema segtin la reivindicacién 10, caracteri-
zado por el hecho de que la armadura 35, 36 se halla sustentada
en posicidn deslizable sobre carriles 39 parse mantener la alinea-

cién parelela de los elementos de hoja o paleta con respecto al
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canal dursnte el movimiento aliternativo,

12, Un sistema segin cualquiera de las reivindicacio-
nes 1 a 11, caracierizadc por el hecho de qus el elemento rasmpa~
dor 30 es uno de una pluralidad ds tales elementos raspadores.

13. Un sistema segdn la reivindicacién 12, caracteriza-
do por el hecho de que el canal 14 se extiende suastancialmentie a
través del centro del suslo 12 y que al menos un elemento raspa~

dor 31 se halla provisio a cada lado del canal,
14, Se reivindieca por Wltimo como objeto aobre el que

ha de Trecaer la Patente de Invenocidén que se solicita: "UN SISTE-

MA DE RECUPERACION DE ABRASIVOS",
Todo conforme queda descrito y reivindicado en la pre-

gente Memorie descriptiva, que consta de once pdginas mecanogra—
fiadaa y dibujos que se acompaiian.
Madr»id, 9 de noviembre de 1972

BERNARDO UNGRIA
Dol
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