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La p resen te  invención se r e f ie r a  a cambiadores de 
d irec c ió n .

En l a s  in s ta la c io n e s  con tra n sp o rta d o re s  para e l  
tra s la d o  de m a te ria le s , por ejemplo en lo s  te rm in a les  de 

5. lo s  ae ro p u erto s , c e n tra le s  d is tr ib u id o re s  para p e rió d ico s
y s im ila re s  sucede frecuentem ente que desde una v ía  tra n s  
p o rte  se desean t r a s la d a r  m a te ria le s  en una d irecc ió n  por
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ejem plo, esencialm ente perpend icu lar a é s ta . Se disponen en- ! 
tonoes tra n sp o rtad o re s  l a t e r a l e s  que, en lu g a re s  de ra m if ic a -  j 
c ión  adecuados, se unen con la  *via p r in c ip a l formando entonces^ 
con la  v ía  p r in c ip a l una cruz re c ta n g u la r . En e s ta  cruz se pre 
vé un d isp o s it iv o  para t r a s la d a r  e l  m a te ria l que l le g a  por l a  
v ia  p r in c ip a l  hac ia  l a s  v ia s  ra m if ic a n te s , debiendo d isponer­
se por re g la  g enera l p o s ib ilid ad e s  para l a  r e p a r t ic ió n  a rb itra í-  
r i a . !

Ya se conocen d ife re n te s  d is p o s it iv o s  de é s ta  c íe se , i 
Se pueden haber p re v is to  dos independ ientes en tre  s i ,  iz a b le s  }

iy b a ja b le s , con p lanos de ro d i l lo s  co rrespond ien tes u l a  d ire ^  
ción de movimiento deseadas y con sen tid os de g iro  re v e rs ib le s  
por ejem plo, en lo s  puntos de ram ificac ió n  y a l a  a l tu r a  de 
lo s  tra n sp o rtad o re s  de c in ta . Otrá so lución  ap licad a  con éx ito  
son lo s  r o d i l lo s  de g u ia  accionado sincrónicam ente y asimismo 
sincrónicam ente g ir a b le s .  Los d isp o s it iv o s  conocidos son s in  
embargo mecánicamente b as tan te  complicados y por lo  tan to  tam 
b ién  re la tiv am en te  costosos en su fa b r ic a c ió n . Representan a s i 
mismo c ie r ta s  lim ita c io n e s  con resp ec to  a la s  p o s ib ilid ad e s  paj- 
r a  d i r i g i r  la  m ercancía.

Un cambiador de d irec c ió n  según la  p resen te  invención 
lo g ra , con ap a ra to s  meoánioos sencillos, unos cambios de d ire c ­
ción para e l  m a te ria l a seg u ir transportando  que, en c ie r to s  
asp ec to s, no se puede lo g ra r  con Ic e  d isp o s it iv o s  h as ta  ahora 
conocidos. Según la  p resen te  invención esto  se lo g ra  debido 
a que se han p re v is to  un número de bolas formadoras do una su ip e r f ic ie  de tra n sp o r te  para e l  m a te ria l que, a lo jad as  de mane-j 
r a  que puedan g i r a r  en todas l a s  d irecc io n es , se pueden accio ­
n ar ro ta tiv am en te  en cu a lq u ie r d irecc ió n  con ayuda de un d is ­
p o s itiv o  de accionam iento g raduab le , d isp u esto  debajo de cada
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D$ é s ta  manera ae lo g ra  que la  d irecc ió n  de ro tac ió n  ,¡de la a  b o la s , es d e c ir , l a  d ireó c ió n  de t ra ls a c ió n  d e l nrata- ' 

r i a l ,  se pueda conmutar muy fác ilm en te  y en caso dado, sím ultá 
neamente se pueda in f lu e n c ia r  también la  velooldad de g iro  de j
l a s  bolaa en forma v en ta jo sa  durante l a  conmutación. iIUn ejemplo de ejecución d e l ob je to  de l a  invención se j 
deacribe  con más d e ta l le  a base de lo s  d ib u jo s ad ju n to s. Mues-j 
tra n :

la  f ig u ra  1 una v i s ta  en p la n ta , esquem ática de un
cambiador de d irecc ió n  con un tra n sp o rta d o r  de c in ta  p r in c ip a l
y t r e s  tran sp o rtad o res  de c in ta  l a t e r a l e s ,  coneotados a l  p r í - ¡
mero. i

l a  f ig u ra  2, una proyección a l e  la ig o  de l a  l in e a  i
11-11 de l a  f ig u ra  1 , ,

l a  f ig u ra  3, en mayor e sc a la , en proyección horizon4
' ' t a l  y esquemáticamente, e l  cambiador de d irec c ió n  según l a  f i^

gura 1 y 2 con una p laca su je tad o ra  de l a s  b o las con b o las y ¡<una p laca de a s ien to  d esp lazab le , d isp u es ta  debajo de é s ta s  
y desp lazab le  en e l  plano h o r iz o n ta l , con un p l a t i l l o  de accio ­
namiento d ispuesto  en una forma determ inada, apreciándose tam­
bién la s  co rreas  de accionam iento para lo a  p l a t i l l o s  de accio ­
namiento.

La f ig u ra  4, su eaoala ad icionalm ente aumentada, uní; 
proyección h o rizo n ta l a lo  largo  de la  l ín e a  IV-IV de l a  f  igu3m
3,

La f ig u ra  5, una rep resen tac ió n  esquemática de un 
p l a t i l l o  de accionamiento con dos co rreas de accionam iento y 
una bo la , represen tándose , sim ultáneam ente, t r e s  p osic iones 
de la s  bo las en re la c ió n  con e l p l a t i l l o  de accionam iento nt'3-
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d ia n te  l in e a s  de tra z o s  in terrum pidos,
l a  f ig u ra  6, esquemáticamente y en perspectiva^  d is ­

p o s it iv o s  y órganos para e l  cambio de la  p laca de a s ien to  pa-¡ 
ra  lo s  p l a t i l l o s  deacoionamiento a d i s t in t a s  posic iones déseaí- 
b le s , habiéndose se 'a la d o  un contnmo de una su p e rf ic ie  in fe ­
r i o r  de l a  p laca de a s ie n to  mediante tra z o s  in terrum pidos.

Las f ig u ra s  7 a 10, en forma esquem ática, cua tro  po­
s ic io n e s  r e la t iv a s  d ife re n te s  en tre  una bola y un p l a t i l l o  
de accionam iento, a s i como la s  posic iones de dos c i l in d ro s  
de desplazam iento empleados para e l  cambio según l a  f ig u ra  6.

La f ig u ra  1 muestra l a  d isp o sic ió n  de un cambiador 
de d ireco ió n  1 en e l  punto de cruce e n tre  un tran sp o rtad o r 
o r in c ip a l 2 para e l  m a te ria l e n tra n te  y t r e s  tran sp o rtad o res , 
de c in ta  l a t e r a l e s  3 )4 ,5 , para e l  m a te r ia l que por e l  cambia­
dor de d ireco ió n  1 se ha de r e p a r t i r  en d i s t in t a s  d irecc io n es 
Como ejemplo para  t a l  m a te r ia l se muestran en l a s  f ig u ra s  1 
y 2 paquetes ó b u lto s  de perió d icos a tad o s, cuya posio ión , 
con re sp ec to  a l a  d esc rip c ió n  d e l funcionam iento a continua­
c ió n , en un borde se c a ra c te r iz a n  por una zona 10 rayada.

Los tra n sp o rtad o re s  de c in ta  2-5 muestran en forma ! 
conocida unas c in ta s  s in - f in  d isp u es ta s  sobre ro d i l lo s  de 
accionam iento 11 o b ien ro d i l lo s  de soporte 12. Los ro d i l lo s  
de accionam iento 11 y lo s  r o d i l lo s  de soporte  12 están  a lo ja ­
dos en sopo rtes 13,14 sobre lo s  cua les también se ha su je ta ­
do un armazón 15 portador d e l cambiador de d irecc ió n  1.

El cambiador de d irec c ió n  1 se ha d ispuesto  en tre  
lo s  tra n sp o rtad o re s  de c in ta  2-5 de manera que una p laca 16 
su je tad o ra  d e 'l a s  b o la s , esencialm ente cuadrada o rec tan g u la r 
se encuentre con lo s  bordes re c to s  e x te r io re s  a continuación j 
de lo s  tra n sp o rtad o re s  dá c in ta ,  de manera que queden solo
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trechos in t e r s t i c io s  en tre  é s ta s  y lo s  bordes de l a  p laoa su­
je tado ra  de la s  b o las . La placa 16 su je tad o ra  de l a s  b o las i 
e s tá  unida fijam en te  con e l armazón 15 y se encuentra con su 
su p e rf ic ie  su p e rio r 17 aproximadamente en e l  plano de l a  oo- ¡ 
rrespond ien te  su p e rf ic ie  su p e rio r de lo s  tra n sp o rtad o re s  de i 
c in ta  2-5. Esto d ig n if ic a  que lo s  b u lto s  de periódicas 6 - 9 ,  ¡
s in  v a r ia r  esencialm ente de a l tu ra ,  se pueden t r a s la d a r  desde! 
e l tra n sp o rtad o r de c in ta  p rin c ip a l 2 sobre lo s  transportado-} 
re s  de c in ta  l a te r a le s  5, efectuándose e l  desplazam iento por i 
e l tran sp o rtad o r co rrespondien te  m ien tras e l  b u lto  de p e rió d i­
cos se encuentra sobre é s te  y por e l  cambiador de d ireco ió n  
1 tan  pronto como un bu lto  de p erió d ico s ha sido  desplazado 
por e l tra n sp o rtad o r de c in ta  p r in c ip a l sobre é s te .  En l a  f i -

¡gura 1 se han dibujado con lin e a s  de tra z o s  in terrum pidos dos!
. tposic iones d ife re n te s  lo ,  19 para un bu lto  de p erió d icos que j

se encuentre en e l  cambiador de d irec c ió n  1 , m ien tras a l  mis-} 
mo tiempo se ind ican  d ife re n te s  d ire c c ió n  de tra n s p o r te  para ' 
lo s  b u lto s  de perió d io o s por l a s  f le c h a s  -  P^. Las mencio­
nadas posic iones y d irecc io n es  de tra n s p o r te  se explican  
a continuación  con más d e ta l le .

Debajo de l a s  p laca 16 su je tad o ra  de l a s  b o las , y 
p a ra le lo  con é s ta ,  se encuentran sobre una p laca  de a s ie n to  
20 uno o v a r io s  sistem as 22 de unidades de p l a t i l l o s  de accioí- 
namiento. La p laca de a s ien to  20 se puede d esp laza r en su }
propio plano con re la c ió n  a l a  p laca  16 su je tad o ra  de l a s  boJ!la s  en la s  d irecc io n es p r in c ip a le s  de lo s  tra n sp o rtad o re s  de !tc in ta , es d e c ir , en la  d ireco ión  de la s  f le c h a s  P^- P^. Para j 
e s ta  f in a lid a d  se ha p rev is to  para la  p laca de a s ien to  20 un ) 
d isp o s itiv o  de gu ia  21 que se ex p lic a rá  con más d e ta l le  a 
base de la  f ig u ra  6.
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41
Cada unidad de p l a t i l l o  de aooionamiento (f ig u ra  3 y 

4) comprende un d isco  su p e rio r 26, convenientemente de materijal 
endurecido con lado su p e rio r esm erilado, a s i  como un buje 27 
para la  co rrea  dentada con ranu ras para dos co rreas dentadas 
28, 29. El buje 27 de co rreas  dentadas e s tá  f i ja d o  sobre la  
placa de a s ien to  mediante dos c o jin e te s  de bo las 30 y 31#se­
parados en tre  s i  por a n i l lo s  ranurados 32, 33 y un caeq u illo  
d is ta n c ia d o r  35# ^ s i  como un to m i l lo  36 con tu e rca  37# que 
s irv e  como gorrón de a s ie n to . El d isco  26 e s tá  fijam en te  un i­
do con e l bu je  27 de la  co rrea  dentada.

Como se desprende de l a  f ig u ra  3, l a s  unidades de 
p l a t i l l o s  de accionamiento 22 es tán  unidas en tre  s i  en grupójs 
de a o u a tro , en cada oaso por una co rrea  dentada. Cada correa 
dentada forma aquí un rec tángu lo  con un buje de co rrea  denta­
da en cada esquina, solapándose la s  co rreas  adyacentes en su 
zona f i n a l  y abrazando en cada caso un mismo buje de correa 
dentada.

Esto s ig n if ic a  que m ediante g iro  de un buje de co­
r re a  dentada a r b i t r a r io ,  o de una co rrea  dentada a r b i t r a r i a ,  
se pueden acc io n ar sincrónicam ente todos lo s  bu jes da correa 
dentada y con e l lo  todos lo s  p l a t i l l o s  de accionam iento de 
todo e l  sistem a 22. En la  placa 16 su je tad o ra  de l a s  bo las se 
han p rev is to  agu jeros 38 formaidouna re t ic u la c ió n  cuadrada con 
ig u a l d isp o s ic ió n  como lo s  puntos c e n tra le s  de lo s  p l a t i l l o s  
de accionam iento. La re t ic u la c ió n  puede e s ta r  aquí o rien tad a , 
como se ap rec ia  en la  f ig u ra  3, según, d iagonales o l in e a s  
c e n tra le s  de la  placa 16 su je tad o ra  de l a s  bo las .

Los agu jeros 38 e s tán , en l a  zona d e l lado su p e rio r 
17 de l a  p laca 16 su je tad o ra  de l a s  b o las , estrechados por 
un b is e l  39 en tra n te  y en cada agu jero  se ha d ispuesto  una ho
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l a  40 que, por e l caeq u illo  formado por e l  agujero  38 y e l  b i­
se l 39, e s tá  su je tada con ho lgura , es dec ir¿  que puede g i r a r  
lib rem ente. Sobre l a  su p e rf ic ie  17, sobresaliendo* en una a l tu  
ra  S, e s tá  apoyada cada bola excéntricam ente sobre un p l a t i ­
l lo  de accionamiento adjudicado (f ig u ra  4 ). Todo esto  v a le  
también cuando la  bola se somete a una caiga F, por ejemplo, 
por una p a rte  d e l peso de un b u lto  de p erió d icos desplazado 
sobre e l cambiador de d irecc ió n  1.

Ya se destacó  an terio rm ente que la  p laca 16 sujetadoJ- 
ra  de la s  bo las e s tá  d isc u es ta  f i j a  en e l  armazón 17 y que 
l a  placa de a s ien to  20 se puede mover con re la c ió n  a l a  p laca 
16 su je tad o ra  de l a s  bo las en la s  d irec c io n es  que es tán  in d i­
cadas por la s  f le c h a s  dobles P^, Pg ( f ig u ra  3) (co rrespo n d ien ­
te s  a la s  d irecc io n es según la s  f le c h a s  P^, P^ o b ien  Pg, Pg, 
F igura 1 ) . Se ha d isp u esto  que cada b o la , en l a s  p o sic ion es 
de descanso de la  p laca de a s ien to  20, asuma en cada oaso o trá  
posic ión  de rodadura ex cén trica  sobre e l  co rrespond ien te  plat^L
l io  de accionam iento (véanse l a s  f le c h a s  R -- R. en l a  f ig u ral  4
5).

Cuando, según la  f ig u ra  5, e l d isco  26 g i r a  en. l a  d i -  
reoción de la  f le ch a  P^ g ir a  l a  bola 40 según su posic ión  
de rodadura, en cada caso, de manera que e l  m a te ria l apoyado 
sobre la  misma rec ib a  un accionam iento en l a  d ireo c ió n  de una 
de la s  f le c h a s  Pg -  P ^ .

En la  rep resen tac ió n  de l a  p laca de a s ie n to  20 según 
la  f ig u ra  3, o bien 4, corresponde la  posic ión  de rodadura 
a la  f le ch a  R  ̂ en la  f ig u ra  5. Como todas l a s  bo las 40 se en­
cuentran en l a  misma posición r e la t iv a  con re la c ió n  a l  correa-j- 
pondiente p l a t i l l o  de accionam iento, desp lazarán  todas l a s  bo­
la s  un objeto  que se encuentre sobre e l la s  en la  d irecc ió n  de
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l a s  f le c h a s  Pg, F igura 3. Uh b u lto  de p eriód icos 6, que por 
e l  tra n sp o rta d o r  de c in ta  p r in c ip a l 2 se desplaza sobre e l 
oambiador de d irecc ió n  1 (f ig u ra  1) se moverá por lo  ta n to , 
con e s ta  posic ión  de rodadura, en l in e a  re c ta  sobre e l  cam­
b iador de d irec c ió n  y se rá  entonces recogido por e l  tran sp o r­
ta d o r l a t e r a l  5 para su u l t e r i o r  tra s la d o .

Cuando l a  p laca da a s ie n to  20 se cambia de manera 
que se lo g re  una p o sic ión  de rodadura según l a  fle ch a  Rg, en 
l a  f ig u ra  5? se ré  desplazado e l  b u lto  6 por todas l a s  bo las 
40 en l a  d irec c ió n  se "'alada por l a  f le c h a  Pg, es d e c ir ,  en 
una d irec c ió n  que corresponde a l a  d irecc ió n  de l a  f le c h a  Pg 
para e l  tra n sp o rtad o r l a t e r a l  4 ( f ig u ra  1 ) . Cuando un b u lto  c.i 
p erió d ico s se ha de t r a s la d a r  sobre e l  tra n sp o rtad o r l a t e r a l  
mencionado en ú ltim o lu g a r se conmutará la  p laca de a s ien to  
20, desde l a  posic ión  de rodadura a l a  p o sic ión  de rodadu­
ra  Rg, tan  pronto como e l b u lto  de p erió d icos se encuentre 
con toda su su p e rf ic ie  in f e r io r  sobra e l  oambiador de d ire c ­
ción  1 . E sta  conmutación se efeo túa con una c ie r ta  duración 
de tiem po, duran te  e l  cual lo s  puntos de con tacto  en tre  la s  
b o las  40 y e l  d isco  20 se a lin ean  según una l in e a  esencialmei.. 
t e  re c ta  en forma de una cuerda K (f ig u ra  5)* Es ev idente 
que l a  ve loc idad  de rodadura de l a s  bo las 40 v a r ia  en cada 
movimiento a lo  la rg o  de l a  cuerda K y ten d rá  e l  v a lo r  más 
pequeño que en e l  punto c e n tra l  de l a  cuerda. Esto tie n e  
como consecuencia que e l  bu lto  de p e rió d ico s , bajo  un desp la­
zamiento p a ra le lo , d esc rib a  un arco re la tiv am ente  am plio.Ea- 
to  es una gran  v en ta ja  ya que v a ria c io n e s .d e  d irecc ió n  r á p i - !das o b ien  en ángulos agudos podrían  o r ig in a r  movimientos de 
deslizam ien to  y po sic ion es in c lin a d a s  en e l  b u lto  de p e rió d i­
cos. El desplazam iento p a ra le lo  s ig n if ic a  que e l  b u lto  de



periód icos en e l tran sp o rtad o r l a t e r a l  4asumirá l a  misma po­
sic ió n  (veáse l a  posic ión  de l a  zona rayada 10) que te n ia  
en e l  tra n sp o rtad o r p r in c ip a l.

En forma correspondien te se puede t r a s la d a r  un bu lto  
de p erió d icos , por l a  conmutación de l a  placa de a s ien to  20 
desde la  posición  de rodadura R^ a l a  posic ión  de rodadura R. 
(fig u ra  5), hacia e l tran sp o rtad o r l a t e r a l  3. En la  posic ión  
mencionada en ú ltim o lu g a r impulsan todas l a s  bo las 40 e l bu3 
to  en la  d irecc ió n  de la  f le ch a  P^Q, que corresponde a l a  di-j 
reooión de la  f le ch a  (f ig u ra  1 ) .  Sin embargo, en c ie r to s  ¡ 
casos puede s e r  conveniente g i r a r  e l  b u lto  de p erió d ico s a l ­
rededor de su propio e je  v e r t io a l .  Esto se puede lo g ra r  sub­
d iv id iendo  e l sistem a 22 de lo s  p l a t i l l o s  de accionam iento 
en dos o más grupos, con accionam iento independ ien te . La f i ­
gura 3 m uestra, como ejemplo, una separación  en dos grupos 
A y B accionándose cada grupos independ ien tes por un motor 
no d ibujado . La d isp o sic ió n  de l a s  co rreas  dentadas es l a  
misma, con la  m odificación de que una f i l a  de p l a t i l l o s  de 
cionamiento adyacente a la  l ín e a  c e n tr a l ,  por ejemplo, lo s  
p l a t i l l o s  de accionamiento 42, tien e n  una polea de co rrea  nc¡ 
accionad ora, es d e c ir , de marcha l i b r e ,  por encima de l a  oualj 
pasan la s  co rreas 41 p e rc u c ie n te s  a l  grupo A. Los p l a t i l l o s ;  
de accionamiento 42 rec iben  de e s ta  manera e l mismo sen tid o  q.e 
g iro  como lo s  p l a t i l l o s  de accionam iento d en tro  d e l grupo B, 
m ientras lo s  demás p l a t i l l o s  de accionam iento, en su movi­
miento, corresponden a l  grupo A. Es de observar que todos lo á  
p l a t i l l o s  de accionam iento, también un una forma de e jecuc ión  
de és ta  c la se , se unen a l  ig u a l como an terio rm en te  d e s c r i to  
a una misma placa de a s ien to  20 y que, por lo  ta n to , un cam­
bio de la  posición de rodadura sim ultáneam ente a fe c ta  todo 
e l sistem a de accionamiento de lo s  p l a t i l l o s  de accionam iento
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Por e l c o n tra r io , l a  velocidad  de g iro  de l a s  bo las 40 se pue­
de in f lu e n c ia r  en ambos sistem as A y B por un accionamiento 
m otórico independ ien te .

S i, por lo  ta n to , un b u lto  de perió d icos desde l a  
p o sic ión  6 sobre e l  tra n sp o rta d o r p rin c ip a l 2, bajo  g iro  s i ­
m ultáneo, se qu ie re  d esp lazar a l a  posic ión  7 sobre e l tra n s ­
portado r l a t e r a l  3* esto  se r e a l iz a  de la  manera s ig u ien te :
El b u lto  de perió d icos se t r a s la d a , bajo desplazam iento para 
le lo ,  sobre e l  cambiador de d irecc ió n  accionándose en e s ta  
primera fa se  la s  bo las 40 en l a  posic ión  de rodadura R  ̂ (figu ­
ra  5) con l a  misma velocidad  para ambos grupos A y B y que 
desplazan e l b u lto  en la  d irecc ió n  de l a  f le c h a  Pg. Tan pron 
to  como e l b u lto  de perió d icos se encuentra to ta lm en te  sobre 
e l  cambiador de d irec c ió n  1 se r e t r a s a  o se ¿ara  e l g iro  de 
la s  b o las d e l grupo A, m ientras l a s  bo las en e l  grupo B se sí 
guen accionando con velocidad  in v a ria d a . Las bo las d e l g ru ­
po A producen a s i  una fu e rza  de frenado en una mitad de l a

rs u p e rf ic ie  in f e r io r ,  t a l  y como se ha señalado para una posi­
ción  in term ed ia 19 por l a  f le c h a  P ^ y  F igura 1 . Tan pronto 
como se ha re a liz ad o  un g iro  de 90 , o poco an te s , se  e fec túa  
una conmutación de l a  posic ión  de rodadura de a Rg míen- ! 
t r a s  sim ultáneam ente a l a s  bo las do l grupo A se l e s  imprime 
l a  misma velocidad  p e r i f é r ic a  como a l a s  bo las d e l grupo B. 
E l bu lto  de perió d icos se desp laza  a s i  sobre e l  tra n sp o rta ­
dor 3 a l a  p o sic ión  7 . En l a  f ig u ra  6 se  m uestra, como ejem­
p lo , una forma de ejecuc ión  para e l  d isp o s it iv o  de gu ia  21 
con l a s  p iezas co rrespond ien tes para l a  conmutación de la  p la­
ca de a s ie n to  20 y con e llo  de l a s  unidades de p l a t i l l o  
de accionam iento 22 a l a s  d i s t in t a s  posic iones de rodadura R.
-  R^. E l d isp o s it iv o  de g u ia  21 comprende cua tro  b a rra s  de
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gu ia  43- 46 d isp u estas  p a ra le la s  en p a re ja s  que forman un cug 
drado o rectángu lo  y que, en lo s  extremos; están  fijam en te  
unidas en tre  s i  por p iezas esqu ineras 47. Sobre cada barra  
de gu ia  se han d isp u es to , fác ilm en te -d esp lazab le s , dos p iezas 
de deslizam iento  48- 51. Las p iezas de deslizam ien to  45, 49 
sobre l a s  b a rra s  de g u la  43, 44, tien en  su p e rf ic ie s  p lanas 
d ir ig id a s  h ac ia  abajo y mediante to m i l l o s ,  no m ostrados, es­
tán  su je tad as  desde abajo  con e l armazón 15 ( f ig u ra  2 ) . Las 
p iezas d e s liz a n te s  50,51 tien en  su p e rf ic ie s  p lanas d ir ig id a s  
hac ia  a r r ib a  con ta la d ro s  roscados 52a para t o r n i l lo s  dé sujeb 
ción no mostrados que agarran  l a  p laca de a s ie n to  20 ind icada 
con tra z o s  in terrum pidos en l a  f ig u ra  6. Las fu e rz a s  que in ­
flu en c ien  la  p laca de a s ien to  20 en su plano h o riz o n ta l pue­
den d esp laza r, g ra c ia s  a l  d isp o s it iv o  de g u ia  m ostrado, l a  
p laca de a s ie n to , en tre  o tra s , en l a s  d irecc io n es  que ind ican  
la s  f le c h a s  dobles P^, Pg (véase l a  f ig u ra  5).

Las fu e rzas  de desplazam iento para e s to s  movimientos 
provienen de dos o il in d ro s  de desplazam iento 52,53 que, me­
d ian te  b rid as 54, 55 y 58, 59, están  f i ja d o s  articu ladam en te  ¡ 
sobre e l  armazón 15. Los extremos l ib r e s  de la s  b a rras  de ámbp 
lo  56, 57, que sa len  de lo s  c i l in d ro s  de desplazam iento, están  
unidos mediante un gorrón de a r r a s t r e  60 articu ladam ente  con 
la  p laca de a s ien to  20. Los c i l in d ro s  de desplazam iento 52,
53 pueden p roducir a s í ,  con re lac ió n  a l  armazón 15, desp laza­
mientos de la  p laca de as ien to  20, lo  que se d e s c r ib irá  aún 
a base de la s  f ig u ra s  7-10. Los c i l in d ro s  de desplazam iento 
52,53 es tán , en forma conocida, p ro v is to s  de dos tu b e ría s  
de a i r e  61,62.

Para e l  accionamiento dpi sistem a 22 de p l a t i l l o s  
de accionamiento se ha p rev is to  un motor e lé c tr ic o  63 p ro v isto
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de engranaje re d u c to r . E l á rbo l de accionam iento 64# que se 
en tiende desde la  ca rcasa  d e l engranaje v e r t i c a l  hac ia  a r r i ­
ba, pasa lib rem ente a tra v é s  de un agujero en p laca de as ien ­
to  20 y e s tá  unido f i j o  co n tra  g iro  con uno de lo s  bu jes 
de co rrea  dentada 27 ( f ig u ra  4 ). T aladros roscados 65 en l a  
ca rcasa  d e l engranaje y t o r n i l lo s ,  no d ibu jados, s irv en  para 
l a  su jec ió n  firm e de l a s  unidades de accionam iento sobre la  
p laca de a s ien to  20.

En una forma de ejecución  con dos grupos independien}, 
t e s  A y B (f ig u ra  3) de p l a t i l l o s  de accionam iento se ha d is ­
puesto , ad iciona]m ente, un motor e lé c tr ic o  66 correspondien­
t e  con un á rb o l de accionam iento 67 y ta la d ro s  de su jeción  68 
en p o sic ión  co rresp o n d ien te , accionando é s te  motor e lé o tr ic o  
66 e l  grupo de p l a t i l l o s  A y e l  motor e lé c tr ic o  63 e l  grupo 
de p l a t i l l o s  B. Los motores e lé c t r ic o s  63# 66 tien e n  órganos 
de conexión y de regu lac ión  independ ientes para su conexión 
y desconeción, in v ers ió n  de g iro ,  a s i  como para l a  velocidad  
de g iro .

En l a s  f ig u ra s  7 -  10 se m uestra esquemáticamente e l 
cambio de posición a l a s  cuatro  posic iones de rodadura -  

m ediante accionam iento de lo s  c i l in d ro s  de a i r e  52, 53# 
empleándose l a s  c i f r a s  de re fe re n c ia , o b ien  f le c h a s , an te ­
rio rm ente in d icadas para lo s  órganos represen tados por símbo­
lo s  en l a s  f ig u ra s  7 -  10. Se ap re c ia  aquí especialm ente que 
la  d is ta n c ia  L h as ta  e l punto c e n tra l  C de un d isco  a r b i t r a ­
riam ente escogido es co n stan te  y que la  posic ión  geom étrica 
d e l punto c e n tra l  C, con delación  a l  gorrón  de a r r a s t r e  6 0 ,es 
siempre l a  misma. En una posic ión  de p a r tid a  según l a  f ig u ra  
7 , en l a  que l a  bola 40 se encuentra en l a  posic ión  de roda­
dura R^, e s tá  l a  b a rra  de émbolo 56 d e l c i l in d ro  52 to talm ent
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deaplazada h a d a  fu e ra  y l a  barra  de émbolo 57 d e l c i l in d ro  53 
to ta lm ente  r e t r a íd a .  Desde e s ta  posic ión  de rodadura se pa­
sa a la  posic ión  de rodadura Rg ( f ig u ra  8) cambiando l a  alim ea 
tac ió n  de a i r e  a l  c i l in d ro  52 de manera que l a  b a rra  de embolo 
56 quede to ta lm ente  r e t r a íd a  m ien tras l a  b a rra  de embolo 57 dé:, 
c i l in d ro  53 se m antiene en l a  posic ión  r e t r a íd a  a n te r io r .  E l 
p l a t i l l o  de accionam iento 26 ae desp laza aquí con re la c ió n  a 
l a s  bo las 40 esencialm ente a lo  la rg o  de l a  cuerda K.

En foima correspond ien te  se ob tiene l a  posic ión  de 370 

dadura R^, a p a r t i r  de l a  posic ión  de rodadura R^, m ediante un 
accionamiento de lo s  c i l in d ro s  52, 53 de manera que l a s  b a rra s  
de émbolo 56, 57 se desplacen a l a  posic ión  to ta lm en te  ex tra íd a .

En una d is tr ib u c ió n  normal desde un tra n sp o rtad o r p r ia  
o ip a l 2 a tra v é s  de t r e s  tra n sp o rtad o re s  l a t e r a l e s  3, 4, 5, soaL 
su f ic ie n te s  l a s  p o sic ion es de rodadura R^, Rg y R^ para lo g ra r  
e l e fec to  de d is tr ib u c ió n  n ecesa rio . Pueden se r  s in  embargo po 
s ib le s  lo s  casos en lo s  cu a les e l tra n sp o rtad o r ha de tra n sp o r 
t a r  en d ireo c ió n  opuesta a la  f le c h a  P^ (F igura 1 ) , es d e c ir , 
en d irecc ió n  h ac ia  e l  cambiador de d irecc ió n  1 , en cuyo caso 
se a p lic a  l a  posic ión  de rodadura R^. Una conmutación desde, 
por ejemplo, l a  posio ión de rodadura R^ a l a  posic ión  de roda­
dura R^ se lo g ra , como se desprende de l a  f ig u ra  10, re p a r t ía n  
do la  alim entación  de a i r e  hac ia  lo s  c i l in d ro s  52, 53 de mane­
ra  que l a  b a rra  de émbolo 56 quede desplazada to ta lm ente  h ac ia  
dentro  y la  barra  de émbolo 57 to ta lm en te  h ac ia  fu e ra .

E l accionam iento de lo s  c i l in d ro s  52, 53 y de lo s  mot<̂  
re s  e lé c tr ic o s  63, 66 se puede e fe c tu a r  manual o automáticamen­
te  con d isp o s it iv o s  de regu lación  conooidos, pudiéndose p rever 
en e l ú ltim o  de lo s  casos, en forma conocida, em isores de seR:. 
l e s  que reaccionen , según l a  posic ión  de lo s  b u lto s  de p e rio d l
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0 0 3 , p referentem ente sobre e l cambiador de d irecc ió n  1.

E l cambiador de d irecc ió n  d e s c r i to  e s tá  c o n s ti tu id o , 
como se ap rec ia  por l a  d esc rip c ió n , de elem entos mecánicos sen 
c i l i o s .  Es de f á c i l  co n s titu c ió n  y por lo  ta n to  b ara to  en l a  
construcción  y seguro en e l s e rv ic io . Comprende también todas 
l a s  p o s ib ilid a d e s  de d is tr ib u c ió n  que pueden e n tra r  en conside 
rac ió n  en un d isp o s it iv o  según l a  f ig u ra  1. Por lo  ta n to  es, 
s in  más, p o sib le  emplear cada uno de lo s  c u a tro s  tran sp o rtad o ­
re s  1- 4 como v ía  de alim entación  y l a s  demás para  e l u l t e r i o r  
tra n s p o r te  y es to  m ediante la  se lecc ió n  de la  d irecc ió n  de t r a s  
la c ió n  de l a s  c in ta s  de tra n sp o rte  o bién de l a s  p o sic ion es de 
rodadura de l a s  bo las 40.

Dentro d e l margen de la  invención es natu ralm ente po­
s ib le  emplear o tra s  c la se s  de accionam iento de lo s  p l a t i l l o s  
de accionam iento.

Asimismo son p o sib les  o tra s  formas de ejecución d e l 
sistem a de g u ía  21. Lo mismo v a le  con resp ec to  a l  desplazamlea. 
to  de l a  p laca de a s ien to  20 a la s  d i s t in t a s  p osic iones de ro ­
dadura.

N aturalm ente se pueden p re se n ta r  o tra s  d isp o sic io n es  
para l a s  bolas o b ién  lo s  p l a t i l l o s  de accionam iento en lu g a r 
de l a  o rien ta c ió n  cuadrada o re c ta n g u la r  ind icada en lo s  dibu­
jo s .

Para lo g ra r  c ie r ta s  formas d e l accionam iento y , por 
ejemplo, para e l  cen trado  d- lo s  b u lto s  sobre e l  cambiador de 
d ire c c ió n , se pueden p rever dos o más p lacas  de a s ien to  20 que 
l le v e n , cada una, uno o v a r io s  grupos de p l a t i l l o s  de acciona­
m iento.
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D esc rita  su fic ien tem en te  l a  n a tu ra le z a  d e l invento 
a s i  como la  manera de r e a l iz a r lo  en l a  p rá c t ic a , debe haberse 
co n sta r que l a s  d isp o sic io n es  an te rio rm en tes ind icadas son sus 
c e p tib le s  de m odificaciones de d e ta l le  en cuanto no a l te re n  su 
p rin c ip io  fundam ental. También se haoe co n s ta r que e l invento  
corresponde a una s o l ic i tu d  de p a te n te  p resen tada en Suecia cor 
e l ns 275/72 de 11 de Enero de 1972, acogiéndose por lo  ta n to  
a lo s  b en e fic io s  que conceden lo s  Convenios In te rn a c io n a le s  en 
v ig o r , siendo lo  que co n s titu y e  l a  esencia  d e l re fe r id o  invento 
y por lo  que se s o l i c i t a  P a ten te  de Invención por 20 años en E:t 
paña sobre: PERFECCIONAMIENTOS EN CAMBIADORES DE DIRECCION; ca­
ra c te rizán d o se  por lo  s ig u ie n te :

1 .  -  Perfeccionam ientos en cambiadores de d ire c c ió n , 
especialm ente u t i l iz a d a s  para tra n sp o rtad o re s  de m a te ria le s  en 
b u lto s , en forma de p la c a s , b u lto s  de p e rió d ic o s , ca rtones o 
s im ila re s , ca ra c te r iz ad o s  porque se preven un número de bolas 
formadoras de la  su p e r f ic ie  de t ra s la c ió n  para e l m a te r ia l, qut¡ 

se a lo jan  de manera que puedan g i r a r  en todas l a s  d irecc ió n  cor 
ayuda de un d isp o s it iv o  de acciónam iento graduable d ispuesto  
debajo de cada bola,

2 . -  Perfeccionam ientos según la  re iv in d ic ac ió n  1, ca­
ra c te r iz a d o s  porque cada bola se apoya excéntricam ente sobre 
un p l a t i l l o  de accionam iento, accionable en forma ro ta t iv a  en 
posición  esencialm ente p a ra le la ,  que e s tá  a lo jado  en un co jin e ­
te  guiado, transversa lm en te  d esp lazpb le , como minlmo en una d i 
rección  con re la c ió n  a l  e je  de g iro .

3 . -  Perfeccionam ientos según la  re iv in d ic ac ió n  2, ca­
ra c te r iz a d o s  porque uno o v a rio s  de lo s  c o jin e te s  están  acopla-



dos en tre  s i .
4 . -  Perfeccionam ientos según la  re iv in d ic ac ió n  3, oa 

ra c te r iz a d o s  porque lo s  c o jin e te s  acoplados e n tre  s i ,  se su je ­
tan  en un armazón de soporte .

5 . -  Perfeccionam ientos según la  re iv in d ic ac ió n  3 6 4 ;  
c a ra c te r iz ad o s  porque l a s  bo las y lo s  c o jin e te s  acoplados en­
t r e  s i  se disponen en f i l a s  p a ra le la s  e n tre  s i  y uno, o un nú 
mero m ú ltip le  de p l a t i l l o s  de accionam ientos, se unen e n tre  s i 
g ira to ria m en te  m óviles por co rreas  de accionam iento o s im ila ­
re s  que se extienden en y en tre  la3  f i l a s .

6 . -  Perfeccionam ientos según l a  re iv in d ic ac ió n  5# ca­
ra c te r iz a d o s  porque cada p l a t i l l o  de accionam iento se une a 
tra v é s  de una co rrea  de accionam iento como mínimo con un p la ­
t i l l o  de accionam iento adyacente de l a  misma f i l a  y un p l a t i ­
l l o  de accionam iento de como mínimo una f i l a  adyacente.

7 . -  Perfeccionam ientos según l a  re iv in d ic ac ió n  6, ca­
ra c te r iz a d o s  porque, en cada caso , dos p l a t i l l o s  de acciona­
miento adyacente de cada f i l a  se unen con dos p l a t i l l o s  de ac­
cionam ientos adyacentes de una f i l a  adyacente por una co rrea  
de accionam iento abrazando l a s  co rreas  de accionam iento en fox 
ma de un rec tán g u lo , en cada caso , cua tro  p l a t i l l o s  de acciona 
miento y en sus esquinas solapan en p a re ja s  un mismo p l a t i l l o  
de accionam iento,

8 . -  Perfeccionam ientos según la  re iv in d ic ac ió n  6 6 7 ,  
ca ra c te r iz ad o s  porque lo:: p l a t i l l o s  de accionamiento se subdi­
v iden en dos unidades de tra b a jo , estando lo s  p l a t i l l o s  de ac­
cionam iento consecutivos a lo  la rg o  de una l in e a  de d iv is ió n , j 
en cada caso , so lo  en unión de accionam iento con una de l a s  co¡ 
r re a s  Je  accionamiento que io s  abrazan.

9 . -  Perfeccionam ientos según una de l a s  re iv  in d ic a d  o
"
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nes 4 a 8, ca ra c te r iz ad o s  porque e l armazón de a s ien to  se guía  
en g u ias  d isp u es tas  rectangularm ente én tre  s i .

10 . -  Perfeccionam ientos según la  re iv in d ic ac ió n  9, ca 
ra c te riz a d o s  porque a la s  gu ias se l e s  ad jud ican , en cada caso 
dos topes f in a le s .

11 . -  Perfeccionam ientos según l a  re iv in d ic ac ió n  9 ó 
10, ca ra c te r iz ad o s  porque e l armazón de a s ien to  se desplaza 
mediante órganos de desplazam iento d isp u es to s in c lin ad o s entre 
s i  y con re lac ió n  a l a s  g u ias .

1 2 . -  Perfeccionam ientos según l a  re iv in d ic ac ió n  11, ca 
ra c te riz a d o s  porque lo s  topes f in a le s  están  d e sa rro lla d o s  como 
topes de lim itac ió n  d e l re co rrid o  de lo s  órganos de desp laza­
miento.

13 . -  Perfeccionam ientos en cambiadores de d irec c ió n , 
t a l  y como queda sustancialm ente d e s c r i to  en l a  p resen te  Memo­
r i a  y en lo s  d ibu jos ad jun tos.

E sta  Memoria consta de d ie c is ie te  h o jas  e s c r i ta s  a má 
quina por una so la  ca ra . 2 § ÜMC

M adrid,
AKTIEBOLAGET FREDR. WAGNER.

i. GOMEZ ACEBO
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