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por "PERFECCIONAMIENTOS EN UN DISPOSITIVO DE REEXPEDICION PARA 
LA TRANSFERENCIA DE PIEZAS DE TRABAJO SEPARADAS Y ORIENTADAS", 
a favor de la firma italiana GARLE & MONTANARI S.p.A., residen- 
te en 24) Via Croce Coperta, Bolonia, I ta lia .

MINORIA DESCRIPTIVA

El invento se refiere a un dispositivo de reexpedi­
ción para la transferencia de piezas de trabajo separadas y en­
derezadas, desde una pista transportadora de alimentación aco­
plada previamente, sobre la oual transcurren sucesivamente las 

5. piezas de trabajo en periodos de tiempo o distanciamiento irre ­
gulares, a un transportador de evacuación acoplado a continua­
ción y accionando correspondientemente al ritmo de trabajo de 
una instalación subordinada de elaboración o similar, sobre 
cuyo transportador de evacuación las piezas de trabajo se van 

. depositando con una separación entre las mismas constante y10
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Es cometido del invento el crear un dispositivo de 
reexpedición de esta clase, que en combinación con una ejecución 
de servicio seguro y una gran capacidad de adaptación a piezas 
de trabajo de diferentes tamaños o formas-, garantice una cuida- 

5. dosa transferencia de las piezas de trabajo y el mantenimiento 
de una predeterminada orientación de las mismas.

El dispositivo de reexpedición de acuerdo con el in̂ - 
vento se caracteriza por un transportador de carrusel dispues­
to separadamente y por encima de la pista transportadora de a li-  

10. mentación y del transportador de evacuación y accionable ro tati­
vamente, sincronizado con el transportador de evaouación, con 
agarraderas alojadas suspandidamente, mandadas en su movimiento 
de elevación y descenso, dispuestas equiangularmente sobre el 
mismo circulo de referencia y en forma de tenazas, las cuales, 

15. para la  recepción de una correspondiente pieza de trabajo pro­
cedente de la pista transportadora de alimentación y detenida 
mediante un tope de retención que cierra el extremo de salida 
de esta pista transportadora, se hacen descender y después de 
abarcada la pieza de trabajo se levantan, mientras que para la 

2Q, cesión de esta pieza de trabajo sobre el transportador de eva­
cuación se hacen nuevamente descender y después de depositada 
y liberada la pieza de trabajo se levantan de nuevo.

En los dibujos se representa un ejemplo de ejecución.

La figura 1 muestra un dispositivo de reexpedición,
2$. representado esquemáticamente en planta.

Las figuras 2 a 4 muestran las sucesivas fases de tra­
bajo en la  recepción de una pieza de trabajo procedente de la 
pista transportadora de alimentación.

Las figuras 5 a 7 muestran las sucesivas fases de tra- 
30. bajo en la  cesión de una pieza de trabajo al transportador de 

evacuación.
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La figura 8 muestra el extraño de salida de la  pista 
transportadora de alimentación, en alzado.

La figura 9 muestra un corte vertical del dispositivo 
de reexpedición.

5* La figura 10 muestra una parte del dispositivo de
reexpedición en corte vertical.

En los dibujos, en especial en la figura 1 , es TI un 
transportador de alimentación, que consta por ejemplo de dos o 
más correas transportadoras paralelas y horizontales 1 , 101.

10. Las piezas de trabajo a reexpedir P ,P ', P", P '" ,  se aducen una 
después de otra en determinados, por lo general irregulares, pe­
riodos de tiempo o distanciamientos, con el concurso del trans­
portador de alimentación TI, en donde se desplazan aplicadas 
libremente sobre las correas transportadoras 1 , 101 entre unas 

15* paredes guía laterales. Las piezas de trabajo P, P ', P " , P '"  
están ya correctamente alineadas sobre el transportador de a li­
mentación, es decir asumen una determinada posición. Bajo la  
denominación de "piezas de trabajo" se han de entender deter­
minados cuerpos, que no solamente se han de someter a una meca- 

20. nización, sino tambiém a otro determinado tratamiento, en espe­
cial a un proceso de embalaje o similar.

En el extremo de salida del transportador de alimen­
tación TI se dispone un tope de retención 2, que detiene a las 
piezas de trabajo P, P ', P " ,  P " - .  Este tope de retención 2 

25* va fijado a una palanca oscilante en forma de arco 4, que se 
aloja en el eje de giro 5 por debajo del transportador de a li­
mentación 1 , y está unido a través de una barra 6 con un brazo 
de palanca 7 situado más abajo, ta l como se aprecia especial­
mente en la  figura 8. El brazo de palanca 7 se aloja giratoria- 

30. mente sobre un eje de giro 8 en el bastidor soporte del trans­
portador de alimentación TI y lleva un rodillo palpador 9 , que 
actúa conjuntamente con una leva rotativa 10. Un muelle de trao-
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ción 11 unido con el brazo de palanca 7 mantiene en contacto 
al rodillo palpador 10 con la  leva 10. Esta disposición permi­
te que el tope de retenoión 2, mediante la leva 10 y a través 
del brazo de palanca 7y la  barra 6 y la  palanca oscilante 4;

5* se desvie periódicamente y de modo transitorio hada la izquier­
da en la figura 8) como se representa en especial en la figura 
3.

EL movimiento de desvio del tope de retención 2, al 
continuar el giro de la  leva 10, puede impedirse mediante el 

10, endavamiento del brazo de palanca 7. Para este objeto se pre­
vé un electroimán 12, coya armadura 15 está unida articuladamen­
te  con el trinquete 13 que actúa conjuntamente con el extremo 
lib re 107 del brazo de palanca 7. Eh la posición de bloqueo repre­
sentada en la  figura 8, el electroimán 12 está excitado y atrae 

15„ a su armadura 15. Por consiguiente el trinquete 13 gira alrede­
dor del eje 14 venciendo la resistencia del muelle de reposición 
16 y con su extremo inferior in terfiere la  trayectoria de movi­
miento del brazo de palanca 7, encajando como tope en el extre­
mo lib re del brazo de palanca 107* EL brazo de palanca 7, en- 

20. clavado de esta manera, mantiene pués su posición angular más
baja, que corresponde a la posición de detención del tope de re­
tención 2, cuando la leva 10 autoriza el giro hacia arriba del 
brazo de palanca 7 que se produciría bajo la acción del muelle 
de tracción 11. De esta manera el rodillo palpador 9 se despega 

25. transitoriamente de la  leva 10. Si él electroimán 12 no recibe 
corriente deja lib re  a su armadura 15, y el muelle de reposi­
ción 16 hace girar al trinquete 13, llevando a su extremo infe­
rio r fuera de la  trayectoria de movimiento del brazo de palan­
ca 7. EL movimiento de retroceso del trinquete 13 viene limita- 

30. do por un tope 17, que mediante una pieza presora 18 se puede
f i ja r  ajustablemente sobre el eje de giro 14 mantenido fijamente 
del trinquete 13. EL brazo de palanca 7. Ahora el brazo de palan-
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ca 7, mediante la leva 10 y el muelle 11, puede girar lib re­
mente hacia arriba y hacia abajo, mediante lo cual el tope de 
retención 2 gira correspondientemente a su posición de desvio 
o de retención.

EL electroimán 12 es mandado por una barrera luminosa 
3- 10j  (figura 1), la cual se dispone por encima del transporta­
dor de alimentación TI en la estación de recepción K de las pie­
zas de trabajo P, situada delante del tope de retención 2, y ao- 
tóa no solamente ante la  presencia de una pieza ae trabajo sino 
también ante la correcta posición o alineación de las piezas de 
trabajo que se van recepcionando en esta estación K.

Ih ángulo recto respecto al transportador de alimen­
tación TI se dispone un transportador de evacuación T2 en posi­
ción horizontal, ta l y como se representa en especial en la f i ­
gura 1 . Este transportador de evacuación T2 está provisto con 
piezas de sujeción o de arrastre D de la pieza de trabajo, dis­
puestas separadamente unas de otras guardando una misma distan­
cia. Asimismo el transportador de evacuación T2 es accionado de 
manera continua o intermitente adaptada uniformemente al ritmo 
de trabajo de un dispositivo agregado de elaboración o embalaje.

Las piezas de trabajo P deben ser transferidas desde 
el transportador de alimentación TI al transportador de evacua­
ción T2. Para este objeto se dispone distanciadamente y por en­
cima de estos transportadores TI, T2 un transportador de carru­
sel G, el cual se representa en especial en la  figura 9. Este 
transportador de carrusel G consta de una mesa horizontal gira­
toria 22, que se aloja giratoriamente mediante una columna f ija ­
da a la misma mantenida verticalmente con el caequillo 122 y 
los cojinetes de rodamiento 20, 21. Bi la  mesa giratoria 2 se 
disponen sobre un mismo circulo de referencia y equiángulamen­
te  las agarraderas T, las cuales están situadas sobre el lado 
inferior de la mesa giratoria 22. Cada agarradera T consta de un
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cuerpo de agarradera 26, vertical y de forma anular, que atra­
viesa una correspondiente escotadura 222 de la mesa giratoria 
22 y que se aloja d es pía zablement e en dirección ioogitudinal 
en un cuerpo de alojamiento 23 fijado sobre el lado superior de 
la  mesa giratoria 22. En el extremo inferior del cuerpo de aga­
rradera 26 se alojan dos mordazas 34 , 35 girables de modo que 
se pueden acercar o separar una de la otra. Cada mordaza 34, 35 
va fijada soltable y recambiabíemente en un muñón de giro 29y 
respectivamente 30, alojado giratoriamente en el ouerpo de aga- 

10. rradera 26. En cada mordaza 34; 35; respectivamente en cada mu­
ñón de giro 29, 30, va lijado ajustablemente, por ejemplo con 
la  ayuda de una pinza, un segmento dentado 31; 32. Los dos seg­
mentos dentados 31, 32 engranan con una barra dentada por ambos 
lados 133 situada en posición intermedia respecto a ios dos seg- 

-*-5* mentos dentados, la cual está configurada o fijada en el extre­
mo inferior de una varilla  de accionamiento 33 que atraviesa des­
pía zabl emente en dirección longitudinal el orificio deL cuerpo 
de agarradera 26. El desplazamiento longitudinal de la varilla 
de accionamiento 33 respecto al cuerpo de agarradera 26 provoca 

20. el giro de nistanciamiento o de aproximación de las mordazas 34, 
35, es decir la  apertura o el cierre de la agarradera T. EL s i­
multáneo desplazamiento longitudinal del cuerpo de agarradera 26 
y ae la  varilla  ae accionamiento 33 respecto a la mesa giratoria 
22 provoca por el contrario el levantamiento y descenso del par 

25. de mordazas 34, 35, es decir, la  agarradera T mantiene la posi­
ción ajustada de apertura o de cierre de las mordazas 34 , 35 
al conservarse la  posición relativa que entra en consideración 
en cada caso entre la  varilla de accionamiento 33 y el cuerpo 
de agarradera 26.

30. El equipo de mando para el levantamiento y descenso, 
respectivamente apertura y cierre de laa agarraderas T, consta 
de dos levas de mando 45 , 46 dispuestas distancialmente una so-
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bre la otra y coaxialmente respecto a la mesa giratoria 22, las 
cuales mediante la ayuda de un cuerpo soporte 47 van lijadas so­
bre el extremo superior, que sobresale por encima de la mesa gi­
ratoria 22 , de la columna mantenida fijamente 1 9 . Junto a caua 

5. agarradera T va fijaao sobre el lado superior de la mesa girato­
ria  22 un soporte 36, en el cual se alojan giratoriamente dos 
palancas de mando 37, 38. Cada palanca de mando 37, 38 actúa con­
juntamente a través de un rodillo palpador 43* respectivamente 
44* bajo la  influencia ae muelles ae compresión no representados, 

^  con una correspondiente leva de mando 45* respectivamente 46.
Una de las palancas ae mando, por ejemplo la palanca de mando 
inferior 37* presenta en su extremo lib re  una espiga 39, la  cual 
encaja en una ranura periférica de forma anular en el extremo 
superior del cuerpo de agarradera 26. Los movimientos oscilato- 
ríos de ascenso y descenso, condicionados por la leva de mando 
45 a través del rodillo palpador 43* de esta palanca de mando 
37 provocan el levantamiento y el descenso de la agarradera T 
subordinada. La otra palanca de mando, por ejemplo la  palanca 
de mando superior 38, engrana con una espiga 40 prevista en su 

20, extremo libre en la ranura periférica de forma anular de una
pieza de arrastre 41 alojada desplazablemente en dirección lon­
gitudinal sobre el extremo superior de la varilla de acciona­
miento 33. BL desplazamiento de la pieza de arrastre 41 haoia aba­
jo sobre la varilla de accionamiento 33 viene limitada por un to- 

25. Pe* Por ejemplo un tope de la varilla 33. Bitre la pieza de arras­
tre  41 y la cabeza ampliada, situada más abajo, de la varilla 
de accionamiento 33 se tensa un muelle de compresión 42. Los mo­
vimientos oscilatorios de ascenso y descenso, condicionados por 
la leva de mando 46 a través del rodillo palpador 44* provocan 

30. la apertura y cierre de la agarradera T subordinada. Puesto
que en el cierre del par de mordazas 34* 35* la varilla de ac­
cionamiento 33 no es atraída directamente hacia arriba, sino me-
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diante el intercalamiento del muelle 42, el movimiento de cie­
rre  de la  agarradera T se realiza parcialmentebajo el efecto de 
este muelle 42, es decir las mordazas 34, 35 abrazan flexible­
mente, con una limitación mediante muelle, a la  pieza de traba- 

5. jo intercalada entre las mismas.

Cada cuerpo de agarradera 26 se aloja en su corres­
pondiente cuerpo de alojamiento 23 no solamente de modo despla- 
zable en dirección longitudinal, sino también giratoriamente al­
rededor de su eje longitudinal. Bi este cuerpo de alojamiento 

10. 23 se aloja giratoriamente además una rueda dentada 24 concén­
trica  respecto al cuerpo de agarradera 26, mediante cuya rueda 
dentada 24 se conduce despíazablemente en dirección longitudinal 
al cuerpo de agarradera 26. Para ello la  rueda dentada 24 va 
acoplada rígidamente a l giro mediante una unión de cuña-ranura 

15- 25, 126 con el cuerpo de agarradera 26, y se mantiene en engra­
ne con una rueda dentada 27 que se aloja de modo libremente gi- 
rable sobre la  mesa giratoria 22 y rueda sobre una rueda denta­
da 48 emplazada fijamente, solidariamente a la columna 19, y 
coaxial respecto a la  mesa giratoria 22. Las ruedas dentadas 24, 

20 . 27 , 28 representan un mecanismo planetario, puesto que el cuer­
po de agarradera 26 durante el movimiento de circulación de la  
mesa giratoria 22 gira alrededor de su eje longitudinal respecto 
a la mesa giratoria 22. Este mecanismo planetario está diseñado 
de ta l manera que la  agarradera T, respectivamente él par de mor- 

25. dazas 34, 35, durante el movimiento de giro del transportador de 
carrusel O se mantienen siempre paralelamente respecto a s í  mis­
mas, como se desprende en especial de la  figura 1 .

El transportador de carrusel O, respectivamente la me­
sa giratoria 22 con las agarraderas T, se acciona sincrónicamen- 

30. te  con el transportador de evacuación T2 y el disco de leva 10, 
por ejemplo a través de una rueda dentada 48 unida fijamente con 
el caequillo 122. Las distintas agarraderas T se ajustan por con-



= 9 =

412430
siguiente sucesivamente primeramente sobre la estación de 
recepción X en el extremo de salida del transportador de a li­
mentación TI y luego, después de unncuarto de giro del trans­
portador de carrusel G, sobre una correspondiente colocación 

5* de la pieza de trabajo D-D del transportador de evacuación T2, 
como se representa en especial en la figura 1. De esta mane­
ra cada agarradera T recibe primeramente en la posición de gi­
ro representada con linea de rayas y puntos X-X' en la figura 
1 a la correspondiente primera pieza de trabajo mediante el to- 

10. P3 ds retención 2 en la estación de recepción K y cedida por 
el transportador de alimentación TI, depositándolo en la posi­
ción de giro representada con linea de rayas y puntos X-X" 
en un alojamiento D-D, sobre el transportador de evacuación 
T2. Puesto que por uña parte la posición de recepción X-X' y 
la  posición de oeslón X-X" de las agarraderas T corresponden 
a los dos lados de un ángulo polar de 90a respecto al eje de 
giro X (columna 19) del transportador de carrusel G, es decir 
las piezas de trabajo recorren un arco X'-X" de 90a entre 
su recepción desde el transportador de alimentación TI y su 
cesión sobre el transportador de evacuación T2, y puesto que20.
por otra parte las agarraderas T, respectivamente los pares de 
mordazas 34, 35, durante su movimiento de circulación alrede­
dor del eje de giro del transportador de carrusel T, se mantie­
nen siempre paralelamente así mismas, las piezas de trabajo P 

25. en su transferencia desde eL transportador de alimentación TI 
al transportador de evacuación T2, son giradas correspondien­
temente en 903, como se aprecia en especial en la  figura 1.
En el ejemplo de ejecución representado, las piezas de trabajo 
P sobre el transportador de alimentación TI están alineadas 

30. con su eje longitudinal dispuesto paralelamente respecto a di­
cho dispositivo transportador, ajustándose por consiguiente so­
bre el transportador de evacuación T2 con su eje longitudinal
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dispuesto transversalmente respecto a este último dispositivo trans­
portador.

Ba detalle se desarrolla de la siguiente manera él proce­
so de reexpedición. EL tope de retención 2 en él extremo de salida 
del transportador de alimentación TI gira hacia adentro y retiene 
a las piezas de trabajo aducidas P, P ', P", etc. A causa de esto 
se forma sobre el tramo final del transportador dé alimentación TI 
una sucesiva serie de piezas de trabajo P ', etc. Aplicada, una con­
tra otra, bajo las cuales se conducen las correas de transporte 1* 

10. 101, como se representa en especial en la  figura 2. Cuando en la 
estación de recepción K existe una pieza de trabajo P aplicada con­
tra el tope de retención 2 y esta pieza está asimismo correctamen­
te orientada, entonces la  barrera luminosa 3, 103 mantiene sin co­
rriente al electroimán 12 del dispositivo de enclavamiento según 

15. la  figura 8. A causa de ello el trinquete 13 es retrotraído y au­
toriza el movimiento de giro del brazo de palanca ?. Cada agarra­
dera T del transportador de carrusel G se presenta en la estación 
receptora K en el extremo de salida dél transportador de alimenta­
ción TI en posición alzada y estando abierta (figura 2). Bi la es- 

20. tación de recepción K la agarradera abierta K desciende en cada ca­
so sobre la  primera pieza de trabajo P aplicada contra el tope de 
retención 2* luego se cierra la agarradera y después de haber aga­
rrado a la  pieza de trabajo P se levanta conjuntamente con j.a mis­
ma, como se representa en las figuras 3 y 4. Simultáneamente con 

25. el levantamiento de la  pieza de trabajo P, respectivamente, breve­
mente antes, de este levantamiento el tope de retención 2 es girado 
hacia fuera mediante la  leva 10 a través del varillaje de palanca 
desenclavado 7, 6, 5, manteniéndose fuera de la trayectoria de mo­
vimiento de la pieza de trabajo P arrastrada por la  agarradera T 

30. (figura 3), y autorizando por consiguiente la  recepción sin ningún 
impedimento de esta pieza de trabajo procedente del transportador 
de alimentación TI. Ciertamente debe tenerse presente que con el



levantamiento de la agarradera cerrada T está prosigne simultá­
neamente su recorrido en la dirección de giro ael transportador 
de carrusel G, de ta l manera que la  pieza de trabajo arrastraaa 
P chocaría contra el tope de retención 2* s i este no hubiera gi- 

5* rado hacia fuera a su debido tiempo a su posición de cesión l i ­
bre. Después del sobrepasamiento por la pieza ae trabajo captada 
P, el tope de retención 2 nuevamente gira nacía adentro retoman­
do a su posición de detención que cierra el extremo ae salida 
del transportaaor de alimentación TI (figura 4) y en la  cual dé­

lo. tiene a la serie adelantada de piezas de trabajo P ', P"* etc., 
manteniendo una nueva pieza de trabajo P' en la estación de re­
cepción K.

La agarradera T, cerrada, levantada y que sustenta a 
ia  pieza de trabajo P, sé ajusta a continuación sobre un alója­

la , miento de pieza ue trabajo D-D del transportador de evacuación 
T2 (figura 5) y nuevamente desciende hasta ta l punto que la  pie­
za de trabajo P se deposita sobre el transportaaor de evacuación 
T¿. A continuación se aore la agarradera P, aeja lib re a la pie­
za de trabajo (figura b) y es nuevamente levantada (figura 7).

20. Cuando en la espacien de recepción K, en el extremo de
salida ael transportador de alimentación Ti, no se encuentra nin­
guna pieza ue trabajo, o cuando en la estación de recepción K 
la pieza de trabajo situaos en la misma no está correctamente 
orientada, por ejemplo algo transversal u oblicua respecto a la 

25. dirección de transporte, la barrera luminosa 3, 103 proporciona 
una correspondiente sedal, que a través de un nispositivo ae 
mando eléctrico no representado impide el movimiento de cierre 
ae la agarraoera T aescandida en la  estación de recepción K asi 
como el giro hacia fuera del tope de retención 2 a su posición 

30. de autorización. Con ello, como ya anteriormente descrito, se 
excita el electroimán 12, el cual provoca el endavamiento del 
trinquete 13 con el brazo de palanca 7, y a causa de ello encía-
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va a l tope de retención 2 en su posición de detención girada 
hacia fuera, ta l y como se representa en la  figura 8. Para im­
pedir el movimiento de cierre de la agarradera T en la esta­
ción de recepción K, se prevé sobre la palanca de mando 38, que

5. en unión con la leva superior de mando 46 provoca el desplaza­
miento de la varilla  de accionamiento 33 y a causa de ello la 
apertura y el cierre de la, agarradera T, otro rodillo palpador 
50 (figura 9)* Este rodillo palpador 50 no actúa conjuntamente 
con la leva de mando 46, es decir se dispone junto a la leva 

10. de mando 46 coaxialmente respecto al rodillo palpador 44 que
marcha sobre la leva de mando 46. Bi la zona de la leva de man­
do 46, que provoca el movimiento de cierre de la agarradera T 

**' * en la  estación de recepción K, se prevé una leva de mando auxi­
l ia r  51) como se representa en especial en la figura 10. Esta 

15. leva de mando auxiliar 51 va fijada en una palanca oscilante 52, 
alojada en un eje de giro 53 en un soporte 54 fijado en el 
cuerpo soporte 47, respectivamente en el cuerpo inferior de la 
leva de mando 45. Eh un soporte 57 previsto en el in terior del 
cuerpo soporte hueco 47 de las levas de mando 45 , 46 va fijado 

.20. un eléctroiman 56, cuya armadura se articula en un brazo de pa­
lanca 55 de la  palanca oscilante 52.

En las circunstancias normales de servicio, es decir 
cuando la barrera luminosa 3) 103 determina la presencia de 
una pieza de trabajo T correctamente orientada en la estación 

25. receptora K y en el extremo de salida del transportador de a li­
mentación TI, el electroimán está sin corriente y deja libre 
a la  palanca oscilante 52 con la leva de mando auxiliar 51.
La palanca oscilante 52 seguidamente es girada hacia dentro me­
diante un muelle de tracción 58, hacia la derecha en la  figura 

30. 10, hasta alcanzar el tope 59. Eh esta posición de reposo de la
palanca oscilante 52. la  leva de mando auxiliar 51 llevada por 
la  misma queda fuera de la trayectoria de movimiento del rodillo
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palpador 50 de la palanca de ciando 38. Los movimientos de cierre 
y de apertura de la agarradera T subordinada son provocados por 
consiguiente, de la manera anteriormente indicada, mediante la 
leva de mando 46 en combinación con el rodillo palpador 44.

Cuando por el contrario la barrera luminosa 3,103 ao- 
túa ante un defecto de una pieza de trabajo en la estación re­
ceptora K, en el extremo de salida del transportador de alimen­
tación TI, o en especial ante una falsa orientación o posición 
de la pieza de trabajo situada en esta estación receptora K, en­
tonces actúa además del electroimán 12, para el enclavamiento 
del tope de retención 2 en su posición de detención girada hacia 
dentro, el electroimán 56. Este electroimán atrae su armadura y 
hace bascular por consiguiente a la palanca oscilante 52 vencien­
do la  resistencia del muelle de tracción 58, desplazándola ha­
cia la  izquierda en la figura 10. En esta posición activa de gi­
ro hacia fuera de la palanca oscilante 52, representada en la f i ­
gura 10, llega a incidir la leva de mando auxiliar 51 en la tra­
yectoria de movimiento del rodillo palpador 50. Al efecto está 
configurada de ta l manera esta leva de mando auxiliar 51 que se 
levanta por la acción de cierre ejercida por la  leva de mando 46 
sobre la agarradera T. Después del descenso de la agarradera T 
en la estación receptora K, el rodillo palpador 50 de la palanca 
de mando subordinada 38 rueda sobre la  leva de mando auxiliar 51 
girada hacia fuera a la posición activa, mientras que se levan­
ta el rodillo palpador 44 por la leva de mando 46. La agarradera 
descendida T no cierra por consiguiente y no abarca a la pieza 
de trabajo P situada en la estación receptora K falsamente orien­
tada. Una vez después de reconstituidas las correctas circunstan­
cias de servicio,, queda de nuevo sin corriente el electroimán 56, 
y la  palanca oscilante 52 con la leva de mando auxiliar 51 es gi­
rada hacia dentro a su posición de reposo mediante el muelle de 
tracción 58.
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REEVINDICA (ROÑES

Descrito el objeco del presente invento, se declaran

10.

15o

20.

25.

nuevas y de propia invención las siguientes reivindicaciones, 
con prioridaa de la solicitud de patente italiana na 12525 A/72 
del 9 de Marzo de 1.972.

ción para la transferencia de piezas de trabajo separadas y orien­
tadas, desde una pista transportadora de alimentación acoplada 
previamente, sobre la cual transcurren sucesivamente las piezas 
de trabajo en períodos ne tiempo o distanciamientos irregulares, 
a un transportador de evacuación acoplado a continuación y accio­
nado correspondientemente al ritmo de trabajo de una instalación 
subordinada de elaboración o similar, sobre cuyo transportador 
de evacuación las piezas de trabajo se van depositando con una 
separación entre las mismas constante y predeterminada, caracte­
rizados por un transportador de carrusel (G) dispuesto separada­
mente y por encima de la  pista transportadora de alimentación 
(Ti) y del transportador de evacuación (T2) y accionable ro tati­
vamente, sincronízaao con el transportauor de evacuación (T2), 
con agarraderas (T) alojadas suspandidamente, mandadas en su movi­
miento de elevación y descenso, dispuestas equiangularmente so­
bre el mismo circulo de referencia y en forma de tenazas, las 
cuales, para la  recepción de una correspondiente pieza de tra- 
oajo (P) procedente de la pista transportadora de alimentación 
(TI) y detenida mediante un tope de retención (2) que cierra el 
extremo de salida de esta pista transportadora, se hacen descen­
der y después de abarcada la pieza de trabajo se levantan, míen# 
tras que para la cesión de esta pieza de trabajo sobre el trans­
portador de evacuación (T2) se hacen nuevamente descender y des­
pués ue depositada y liberada la pieza de trabajo (P) se levantan 
de nuevo.

1.- Perfeccionamientos en un dispositivo de reexpedí-
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2.- Perfeccionamientos, según la reivindicación i ,  ca­

racterizados porque las agarraderas (T) se alojan giratoriamente 
en el transportador de carrusel (G) y se prevén medios para el 
giro de las agarraderas (T) respecto a l transportador ae carrusel 

$. (G) al menos en el recorrido de transporte desde la pista trans­
portadora de alimentación (T1) hasta elmtransportador de evacua­
ción (T2).

j . -  Perfeccionamientos, según las reivindicaciones 1 y
2 , caracterizados porque se prevén medios de enderezamiento para

10. la conducción paralelamente a s i mismas sobre su pista de circu­
lación de las agarraderas (T) girables respecto a l transportador 
de carrusel (G).

4.- Perfeccionamientos, según las reivindicaciones 1 a
3, caracterizados porque las agarraderas (T) alojadas giratoria- 

1$. mente en el transportador de carrusel (G), está cada una de ellas
unida en el giro con una rueda dentada planetaria coaxial (24) y 
que directamente o a través de una rueda dentada intermedia (27) 
alojada libremente al giro en el transportador de carrusel* se 
mantiene en engrane con una rueda dentada principal (28) dispues­

to. ta f ija  y coaxialmente respecto al eje de giro (19) del transpor­
tador de carrusel (G).

Perfeccionamientos, según las reivindicaciones 1 a
4 , caracterizados porque cada agarradera (T) consta de un cuerpo 
de agarradera (26) vertical y de forma anular, alojado desplaza-

25* blemente en dirección longitudinal en el transportador de carru­
sel (G), unido activamente con medios de mando (37* 45) para el 
levantamiento y el descenso, cuyo cuerpo de agarradera lleva en 
su extremo inferior libre dos mordazas girables de modo que se 
aproximan o distancian (34, 35) y por su orificio pasante central 

30. se introducen medios de mando (33) para la apertura y el cierre 
de las mordazas (34*35).
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6. -  Perfeccionamientos, según las reivindicaciones 1

a 5 , caracterizados porque a travén del cuerpo de agarradera (26) 
pasa desplazabíemente en dirección longitudinal una varilla  de 
accionamiento (33), cuyo extremo inferior ejecutado como varilla 

5* dentada por ambos lados ( i33) engrana con dos segmentos dentados 
(31 y 32) o similares, sitúanos en oposición y unidos con una co­
rrespondiente mordaza (34, 35), mientras que el extremo superior, 
que resalta respecto a l cuerpo de agarradera (26), está unido 
activamente con medios de manco (38, 46) para el levantamiento 

^0 . y el descenso ae la  varilla  de accionamiento (33) relativamente 
respecto a l cuerpo ae agarradera (26).

7. -  Perfeccionamientos, según las reivindicaciones 1
a 6 , caracterizados porque el cuerpo de agarradera (26) se condu­
ce desplazabíemente en dirección longitudinal por una rueda den- 
tada planetaria (24) alo jaca giratoriamente en el transportador 
de carrusel (G) y esta acoplado con esta rueca planetaria median­
te  una unión de cuüa-ranura.

Perfeccionamientos, según las reivindicaciones 1 
a i ,  caracterizados porque ios medios de mando para el levanta- 
miento y el descenso del cuerpo de agarradera (26) y de la vari­
lla  de accionamiento (33) constan de dos palancas de mando (37, 
38), subordinadas a cada agarradera (T), alojadas giratoriamente 
en el transportador de carrusel (G), cuyas palancas de mando ac­
túan conjuntamente con una correspondiente leva de mando (45,

25. 46) dispuestas coaxialmente respecto a l transportador de carru­
sel (G) y van articulabas en el cuerpo de agarradera (26), res­
pectivamente en la  varilla  ae accionamiento (33).

9.-  Perfeccionamientos, según las reivindicaciones 1 
a ó, caracterizados porque la palanca de mando (38) subordinada 

30. a la  varilla  de accionamiento (33) está unida con una pieza de
arrastre (41) alojada elásticamente de modo desplazabie en direc­
ción longitudinal en la varilla u.e accionamiento (33).
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10. -  Fertaccionamientos, según una ne las reiviíidica- 

ciones i  s. caracterizados porgue el tope de retención (¿) en 
el extremo ue salida de la pista transportadora de alimentación 
(TI), en la recepción u.e ia correspondiente primera pieza de tra-

5* bajo (P) mediante una agarradera (T) del transportador de carro- 
sel (G), transitoriamente gira nacía ruera apartándose de la 
trayectoria de movimiento de ia pieza de trabajo (P) arrastrada 
por la agarrauera (T).

11. -  Perfeccionamientos, según la reivindicación 10,
10. caracterizados porque el tope ue retención (¿) es gira ble naoia

mera y hacia dentro mediante una leva accionada sincronizafamen­
te con el transportador ue evacuación (T¿) a través de un vari­
lla je  de palanca cargado mediante muelle (4, o, 7, 11), periódi­
camente en ia posición de liberación, respectivamente en la posi- 

15* ción de retención, para 1a pie^a de trabajo (P).

12. -  Perfeccionamientos, según las reivindicaciones. 1
a 11, caracterizados porque el extremo de salida de 1a pista trans 
portadora de alimentación (Ti), en ia estación de recepción (K) 
de las piezas ue traoajo (P) y delante del tope de retención (2), 

20. se prevén medios exploradores, en especial una o más barreras iur- 
minosas (j, i03), que mandan medios para el enclavamiento del to­
pe de retención (¿) en su posición ue detención girada nacia deit- 
tro y/o para impedir el movimiento de cierre de ia agarradera 
(T) descendida en la estación de recepoión (K), especialmente en 

2$. el caso ue una falsa orientación de la pieza ae trabajo (P) que 
se aplica contra el tope ue retención (2).

13. -  Perfeccionamientos, según la  reivindicación 12, 
caracterizados porque los medios para el enclavamiento del tope 
de retención (2) en su posición d*e detención girada hacia dentro

30. constan de un trinquete (13) o similar, ajustable# mandado por 
un electroimán (12), que actúa conjuntamente en la posición de 
bloqueo en especial con el varilla je  de palanca (4) 6, 7) entre 
el tope de retención (2) y la leva (10).
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14. -  Perfeccionamientos, según la reivindicación 12* 

caracterizados porgue los medios para impedir el movimiento de 
cierre de la agarradera (T) descendida en la estación de recep­
ción (K) constan de una leva de mando auxiliar (51) ajustable,

5. mandada por un electroimán (56), que aceda conjuntamente en la 
posición activa con la palanca de mando (38) para la apertura y 
el cierre de las agarraderas (T).

15. -  Perfeccionamientos, según una de las reivindica­
ciones 1 a 14, caracterizados porque las mordazas (34, 35) son

P recambiables.

16. -  Perfeccionamientos, según una de las reivindica­
ciones 1 a 15, caracterizados porque las superficies de agarre 
de las mordazas (34, 35) presentan un recubrimiento flexible­
mente elástico.

17. -  Perfeccionamientos en un dispositivo de reexpe­
dición para la  transferencia de piezas de trabajo separadas y 
orientadas.

Según se describe y reivindica en la presente memo­
ria  descriptiva que consta de 18 páginas foliadas y escritas a 

20. máquina por una sola de sus caras y acompasadas de los dibujos 
reglamentarios.

Madrid, a ^ 8 ^ '

mpc
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