
413595
m c m n r S a  d e s c r i p t i v a

P)  ̂  6 L ..........¡
i

C L A S E  D E  
R E G I S T R O Una Patente de Invención, por veinte años en España.

N O M B R E  Y 
N A C I O N A ­
L I D A D  D E L  
S O L I C I T A N T E

IMA-Klessmann KG.
- sociedad alemana -

R E S I D E N C I A  
Y  DO M ICILIO

4B30 Gütaraloh (Alemania) 
Oststrassa 59/61.

3  O B J E T O "Mejoras en las máquinas para apilar y desmontar del 
apilamianto grandes piezas de labor en forma de pla­
cas".

INVENTOR Milhelm RIESMEIER, alemán.

PRIORIDAD Solicitud patenta alemana P 22 50 536.8 del 14 da octu­
bre da 1972.



1

-  1  -

El invento se refiere a una máquina para apilar y - 
desmontar del apilamiento grandes piezas de labor en forma de
placa, como tableros de madera o de virutas de madera en dis­
posición horizontal y superpuesta en igualdad de recubrimien-
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to, además se refiere a una máquina para apilar y desmontar - 
del apilamiento, grandes piezas de labor en forma de placa co 
mo tableros de madera o de virutas de madera, en disposición 

horizontal y superpuesta con igualdad de recubrimiento con un 
dispositivo transportador, que conduce horizontalmente las pie 
zas de labor en la zona detrabajo de la máquina.

En máquinas conocidas de la clase antes mencionada, 
se diferencia considerablemente el proceso de apilamiento y — 
el del desmontaje del apilamiento de las piezas de labor. En 
general, los apilamientos se forman de tal modo que, en un dis 
positivo especial se amontonan superpuestas con igualdad de - 
recubrimiento, las piezas de labor en forma de placa. El des­

montaje del apilamiento, que es muy importante para la carga 
de máquinas, que trabajan continuamente según el principio de 

marcha de paso, se efectúa entonces, con otros dispositivos, 
el apilamiento bajo un sistema totalmente distinto de cinemá­
tica.

Los dispositivos conocidos para desmontar del apila 
miento para cargar cidas transportadores, trabajan con una pa 

red contraria, debajo de la cual pasa la cinta transportadora. 
La pared contraria deja en ello hacia abajo una hendidura res 

pecto a la cinta transportadora, que es un poco mayor que el 

grosor de una pieza de labor. La pila colocada sobre la cinta
30
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transportadora se retiene por la pared contraria en la direc­
ción de transporte, en lo que la piza de labor en cada caso - 
inferior se desprende hacia abajo a través de la hendidura - 
por debajo de la pared contraria. Después de la salida de la 
última pieza de labor, cae la pila libremente hacia abajo y 

la pieza de labor, situada más áajo próxima, se transporta sâ  
liendo por encima de la cinta transportadora a través de la - 
hendidura. En esta clase de desmontaje del apilamiento sólo - 

pueden realizarse pequeñas alturas de apilamiento para que en 

las piezas de labor, situadas más abajo, no se haga demasiado 
elevada la compresión superficial para posibilitar todavía un 
deslizamiento de las piezas de labor unas sobre otras. Otro - 
inconveniente de estos dispositivos es además el movimiento - 

relativo de las piezas de labor entre si, por lo que son ine­
vitables huellas de rozamiento sobre las superficies de las - 
piezas de labor.

Otros dispositivos cargadores conocidos desmontan - 
la pila de piezas de labor desde arriba, de modo que, por me­

dio de succionadores, la pieza de labor superior en cada caso 

se levanta y se aporta en la dirección de transporte. En esen 

cia, en ello se corre la pieza de labor horizontalmente desde 
la pila hacia el dispositivo transportador, por lo que debe dis 

ponerse en cada caso la pila, de tal modo, que la pieza de la. 
bor superior siempre debe estar situada aproximadamente en el 

plano del dispositivo transportador, Como el dispositivo trans.
30
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portador en general, sin embargo, s&lo presenta una reducida 

altura, para tales dispositivos de carga, tienen que preverse 
zanjas especiales para poder llevar al nivel del dispositivo 

transportador la cara superior de la pila en el caso de pilas 
altas.
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Estas máquinas conocidas son adecuadas predominantemea 
te para la carga del dispositivo de transporte de las máquinas 

elaboradoras, que trabajan según el principio de marcha de pa 
so, para el desprendimiento de las piezas de labor al final - 

del dispositivo de transporte son menos adecuadas, y no en- - 
trando en consideración en absoluto para ello tales máquinas, 
en las que, por falta de la posibilidad de la inversión cine­

mática de la caída libre de las piezas de labor, aprovechando 
la fuerza de la gravedad, se mueven avanzando con caída libre 
en una zona parcial. Para las modernas calles de elaboración 

sin embargo, el rápido apilamiento es igualmente importante - 

que la carga de las instalaciones transportadoras, para que - 
en perturbaciones en el transcurso del trabajo, por la forma­
ción de acumuleiones de amortiguación, no tengan que detener­
se todo el transcurso de la fabricación en tal calle.

Por lo tanto, el invento tiene como base el proble­
ma de crear un procedimiento y una máquina para apilar y des­
montar del apilamiento grandes piezas de labor en forma de - 
placa, en que por medio de inversión cinemática simplemente - 

puede convertirse el proceso de apilamiento en un proceso de
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desmontaje del apilamiento en breve tiempo y además se evitan 
de

movimientos/resbalamiento entre las distintas piezas de labor.

Este problema se resuelve en el procedimiento según 
el invento porque la pila de piezas de labor desde abajo se - 
forma y se desmonta, reteniéndose lateralmente, entrando debâ  

jo de la misma otra pieza de labor, que se presiona hacia arri 

ba contra la misma, en lo que en el instante del contacto, la 

pila se deja libre lateralmente y junto con la última pieza - 
de labor se levanta por la altura de una de tales piezas de - 

labor y agarrando simultáneamente la pieza de labor última se 
retiene de nuevo lateralmente, isspectivamente porque se deja 
libre la pila requerida lateralmente y se hace descender por 

Ja altura de una pieza de labor, en este instante de nuevo la­
teralmente, pero sin que se retenga la última piza de labor, 

y después de ello, se hace descender ulteriormente la última 
pieza de labor y se aleja desde debajo de la pila.

Además, este problema se resuelve según el invento,
en una máquina del tipo requerido por un dispositivo elevador

para la pila con carriles elevadores, dispuestos al lado del
dispositivo transportador y móviles por encima de su plano de

dispuesto
transporte y un dispositivo tensor/a ambos lados por encima - 
del dispositivo timsportador con mordazas, tensoras, que aga­
rran la pila desde la pieza de labor inferior hacia arriba y 

pasando por encima de varias piezas de labor, que son corredi 
zas perpendicularmente a la dirección de movimiento de los ca
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rriles elevadores y en dependencia de su movimiento, aleján­
dose de la pila.

Las demás ventajas del invento resultan de las rei 

vindicaciones subordinadas y de la siguiente descripción.
El invento se describirá todavía más detalladamen­

te en lo que sigue por medio del dibujo en un ejemplo de ejĵ  

cución preferido. En ello muestran:

La fig. 1, una máquina apiladora según el invento, 
en sección transversal, con dispositivo tensor separado y - 
dispositivo elevador movido hacia arriba.

La fig. 2, la máquina apiladora según el invento en 
igual ilustración que en la fig. 1, pero estando el disposi­

tivo tensor introducido y bajado el dispositivo elevador.
La fig. 3, una vista de arriba sobre la nueva má—  

quina, en lo que se han separado las parles superiores del - 
dispositivo tensor y del dispositivo elevador.

La fig. 4, una vida lateral de la nueva máquina, - 
en que para mejor ilustración de su estructura elevadora se 
han suprimido o separado otras partes,

La fig. 5, una vista lateral de una forma de ejecu 
ción modificada del disco excéntrico del dispositivo eleva—  

dor de la nueva máquina,

La fig. 6, la vista frontal del disco excéntrico — 
según la fig. 5,

La fig. 7, una vista frontal del disco excéntrico
30
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del dispositivo elevador en la coordinación de la manivela - 
elevadora para el dispositivo elevador respecto a la curva - 

para la maniobra del dispositivo tensor para la operación de 
desmontaje de la pila y

La fig. 8, la misma ilustración que en la fig. 7, 

pero para la ilustración de la posición de la manivela eleva 
dora respecto a la curva de maniobra del dispositivo tensor 

para el proceso de apilamiento.

Las partes esenciales de la máquina según el inven 

to -siendo indiferente de si existen en ejecuciones simples 
o múltiples- se observa en la fig. 1. De piezas de labor 2 - 
en forma de placa se ha formado una pila 1, pudiendo ser las 
piezas de labor 2, por ejemplo, tableros de madera o virutas 
de madera. Los mismos poséen en todo caso una solidez tal, - 

que no se flexionan notablemente en el centro en el caso de 
apoyo lateral.

-  6 -
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25

La pila 1 está dispuesta por encima de un disposi­
tivo transportador 3, que lleva las piezas de labor 2 hasta 

las estaciones de elaboración de una máquina elaboradora, que 
trabaja según el principio de marcha de paso o bien las reco 

ge desde ésta. En ambos extremos del dispositivo transporta­
dor 3, la máquina según el invento puede disponerse, bien - 
sea para apilar las piezas de labor 2 desde el dispositivo - 

transportador 3, o bien para cargar el dispositivo transpor­

tador 3 con piezas de labor 2 desde la pila 1.
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En el ejemplo de ejecución, el dispositivo transpon 

tador 3 se compone de un transportador 4 de cadena, con un - 
par de cadenas, que marchan de modo igual con alta exactitud. 

El tansportador 4 de cadena está fijado por medio de apoyo 5 
en el bastidor 6 de la máquina.

Un dispositivo elevador 7 está dispuesto a ambos la 
dos del dispositivo transportador 3 y posee, paralelamente a 

las cadenas 4 transportadoras, unos carriles elevadores 8, 
que pueden elevarse más allá del plano de las cadenas transpon 
tadoras 4 y sobre las que descansa la pila 1 en el momento de 
movimiento, ilustrado en la fig. 1. Los carriles elevadores 8 
están situados, en el ejemplo de ejecución, al exterior al la 

do de las cadenas transportadoras 4, pero pueden estar dis- - 

puestos igualmente bien en sus caras internas o en cada caso 
a ambos lados de las cadenas transportadoras 4.

En detalle posée el dispositivo elevador 7 en ejecu 
ción simétrica a ambos lados del dispositivo transportador 3, 
una manivela elevadora 9 que, en el ejemplo de ejecución, co­

mo espiga de manivela libre está situada en un disco excentri 
co 10, que está unido con un árbol 11 impulsado. La manivela 

elevadora 9 influye por medio de un brazo de manivela 13 y - 
una articulación 14, sobre una estructura elevadora 15, cuya 

constitución se ilustra en detalle en la fig. 4. Desde la ar­
ticulación 14 de la biela 13 de pistón existe un enlace hacia 
un travesano 28, que está dispuesto paralelo al correspondien
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te carril elevador 8. Apoyos elevadores verticales29 unen el 

travesano 28 con los carriles elevadores 8 y adoptan también 

al mismo tiempo la conducción vertical de todo el dispositi­
vo elevador 7. Como resulta de la fig. 4 y también como se - 

explicará más detalladamente, por la longitud de un carril - 

elevador 8, pueden estar previstas varias impulsiones eleva­
doras, que entonces correspondientemente en varios lugares - 
están unidas con la estructura elevadora de la manera previa^ 
mente descrita.

Además puede observarse en la fig. 1 que la pila 1 
no sélo puede estar soportada por los carriles elevadores 8 
del dispositivo elevador 7, sino ta&ién por las mordazas teii 
soras 21 de un dispositivo tensor 20, que sujetan la pila 1 

por compresión lateral. El dispositivo tensor 20, es corredi­

zo, tanto perpendicularmente a la dirección de transporte céL 

dispositivo transportador 3, como también perpendicularmente 
a la dirección de elevación del dispositivo elevador 7. Para 
ello, se ilustra detalladamente en la fig. 3, como en el bas­

tidor 6 de la aquina están dispuestas guías rectas 31, so­
bre las que pueden moverse en vaivén un carro 30, sobre el - 

que se forma el dispositivo tensor 20. La compresión de las 
mordazas tensoras 21 del dispositivo tensor 20 contra la pi­

la 1 se efectúa por medio de ua transmisión de curvas 16 que 

igualmente está alojada en el bastidor 6 de la máquina, mien 
tras que la salida del dispositivo tensor 20 se ocasiona por

30
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muelles de presión 32, que están dispuestos en las gúias rec 
tas 31 y se apoyan inmediatamente, por una parte, fijamente 
en el bastidor y, por otra, en el carro 30.

La fig. 1, muestra los detalles del mecanismo de - 

curvas 16 que, como portador de curvas, posée un disco de cmr 

vas 17 cilindrico en una de cuyas caras frontales está dis—  

puesta una curva de maniobra 18 sobresaliere coaxilmente. Ejs 
ta curva axil 18 que transcurre paralela al contorno del dis 
co de curvas 17, actúa inmediatamente sobre un empujador 19 - 
en el dispositivo tensor 20. Ventajosamente el empujador 19 
es regulable en el dispositivo tensor 20 en su dirección de 
movimiento, para que puedan dominarse amplitudes de luz dife 
rentes de las pilas 1. La carrera del dispositivo tensor 20 

inulta solamente &  la diferencia de alturas de la curva axil
18.

20

25
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La fig. 2 muestra el dispositivo tensor 20 en con­
tacto con la pila 1. En ello, se aplica el empujador 19 a la 
prominencia a modo de leva de la curva axil 18 y retiene el 

dispositivo tensor 20 con sus mordazas tensoras 21 durante - 
tanto tiempo en la pila 1, hasta que por continuación del gi 

ro de la rueda 17 de curvas el empujador 19 alcance el inters 
ticio de levas de la curva axil 18. La curva axil 18 está - 
constituida de tal modo que puede efectuarse una transición 
constante entre la leva y el intersticio de la misma y no se 

ejercen aceleraciones excesivamente grandes sobre el disposi 

tivo tensor 20. Adecuadamente se efectúa la elevación de la
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curva axil 18 para la entraáa del dispositivo tensor 20 sobre 

un arco prolongado más que la caída de la elevación a modo de 
leva en el intasticio de la misma, por la que se maniobra el 
movimiento de retoceso del dispositivo tensor 20. La longitud 
periférica de la prominencia a modo de leva de la curva axil 

18, determina el tiempo de compresión del dispositivo tensor 
20, referido a una revolución del disco de curva 17. La com—  

presión del dispositivo tensor 20 tiene que efectuarse en de­
pendencia cronológica del movimiento dispositivo elevador 7, 

para que se asegure un constante apoyo de la pila 1.
La dependencia entre el movimiento del dispositivo 

elevador 7 y el movimiento del dispositivo tensor 20, se al—  

canza por una impulsión 12 mecánica común, cuyo elemento prin 
cipal es el árbol impulsor 11, que está apoyado en el bastí—  

dor 6 de la máquina. Como ya se ha mencionado, el **árbol im—  

pulsor 11 lleva en su lado frontal interno por encima del dis 
co excéntrico 10, la manivela elevadora 9 por lo que existe - 
una dependencia entre los movimientos de rotación de este ár­
bol 11 y los movimientos verticales del dispositivo elaador - 

7. Para maniobrar el corrimiento horizontal del dispositivo - 
tensor 20 también en dependencia de este árbol 11, el disco - 
de curvar 17 está situado adecuadamente de modo inmediato so­

bre el árbol 11. Por lo tanto, de una manera muy sencilla, - 
puede regularse el ángulo entre el eje de la manivela de ele­

vación 9 y el eje del árbol 11, asi como los puntos de manio-
30
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dencia de los juegos de trabajo del dispositivo elevador 7 y 
del dispositivo tensor 20.

Fundamentalmente, no importa el orden de sucesión 
de los distintos miembros de la impulsión 12 desde el exte—  

rior hacia el interior, pero es adecuado constituir la mani­
vela de elevación 9 como espiga de manivela libre en el ex­

tremo interno del árbol 11 y disponer entre los coj inetes de 
apoyo del árbol 11, el disco de curvas 17, de modo que pueda 
prolongarse hacia fuera el árbol 11 en un extremo de árbol - 

22 móvil libremente, sobre el que teiene sitio un piñón 23 pa 
ra cadena.Para la recepción de las fuerzas radiales y axiles, 

que actúan sobre el árbol 11, sirven adecuados cojinetes axjL' 

les y radiales.
Correspondiendo a la longitud de los carriles ele­

vadores 8 y al peso de las piezas de labor, 2, pueden dispo­

nerse varias impulsionres 12 paralelas al dispositivo trans­
portador 3. En todo caso, las impulsiones tienen que existir 

a pares a ambos lados del dispositivo transportador, por lo 
que tiene que asegurarse una marcha sincronizada de los dis­
positivos elevadores 7 y dispositivos tensores 20, situados 
a ambos lados de este dispositivo transportador 3. Una solu­
ción a título de ejemplo de ello, se ilustra en la fig. 3. - 

En las impulsiones 12 superiores, vecinas al extremo del diŝ  

positivo transportador 3, los discos de curva 17 están cons­

tituidos como ruedas dentadas con una corona 27 de dientes.30



1

5

10

15

20

25

-  12 -

En el bastidor 6 de la máquina está apoyado un árbol 25, pa 

sante transversalmente por debajo del dispositivo transpor­
tador 3, el cual posée piñones 26 en sus dos extremos, que 
engranan con las coronas dentadas 27 de los discos de curva 

17. Por ello se asegura, por medio de los árboles 11, una - 
marcha sincronizada de ambas impulsionres 12. Por alineación 
simétricamente igual de las manivelas elevadoras 9 y de las 
curvas axiles 18 se alcanza un accionamiento simultáneo en 

cada caso de los dispositivos elevadores 7, respectivamente 

de los dispositivos tensores 20, La marcha sincronizada de 
las impulsiones 12, dispuestas sucesivamente en un lado del 
dispositivo transportador 3, por el contrario, se realiza - 
por una transmisión 24 de cadena, que marcha por encima de 
los piñones 23 de cadena, ya mencionados, sobre los extre—  

mos libres 22 de los árboles 11. Aquí, las manivelas eleva­
doras 9 y las curvas axiles 18 de las impulsiones 12 alinea 
das unas tras otras, que están unidas por la transmisión 24. 

de cadenas, están alineadas de modo igual. Finalmente, en - 

todas las cuatro transmisiones 12, reconocibles en la fig.
3, tiene lugar simultáneamente en cada caso el accionamien­
to de todos los dispositivos elevadores 7 y de todos los diŝ  

positivos tensores 20.
Mientras que la carrera de los dispositivos ten­

sores 20 puede variarse mediante curvas axiles 18 de diferen 
te diferencia de altura y puede correrse por la posibilidad 

de regulación de los empujadores 19, sólo puede alcanzarse30
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una variación de la carrera del dispositivo elevador 7 por el 

aumento o por la disminución de la excentricidad de las mani­
velas elevadoras 9. Un dispositivo especial para esta posibi­

lidad de regulación se ilustra en las figuras 5 y 6. El disco 
excéntrico 10 está, subdividido en una parte 10a_ unida con la 

manivela elevadora 9 y en una parte 10b„ unida con el árbol - 
11. Ambas partes puden correrse en la dirección de la linea de 

enlace del eje del árbol 11 y del eje de la manivela elevado­
ra 9 entre sí en dirección radial. Para alcanzar un arrastre 
de fuerza perfecto de ambas partes 10ja y 10b entre si, poséen 
los lados vueltos entre si una endentación 33, que ventajosa­
mente está situada perpendicularmente sobre la llena de enla­
ce del eje del árbol 11 y del eje de la manivela elevadora 9. 
El enlace de ambas partes 10a y 10b del disco excéntrico 10 - 

se efectúa por medio de pernos 35, que se enroscan en una de 

las partes 10b y se conducen en agujeros rasgados 34 de la - 

otra parte 10a. Los pernos 35 pueden soltarse hasta que las 
endentaciones 33 de las dos partes 10a. y 10b lleguen a desen­

granar, para desplazarlas en el sentido previamente descrito 
entre si. Por medio de los pernos 35 después de ello se aprie^ 
tan entre sí de nuevo fijamente las dos partes. La excentrici 
dad déla manivela elevadora 9 respecto al árbol 11, es regula, 

ble en un alcance, que se determina por la longitud de los - 
agujeros rasgados 34.

En lo que sigue, se explicará la función del proce-

30 dimiento según el invento y de la nueva máquina para el proce
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so de desmontaje de la pila. Es importante también para ello 

que la pila 1 nunca se deje por si misma sin apoyo en la sa­
lida libre. Por lo tanto, la misma siempre tiene que sujetar 

se, bien sea desde abajo por el dispositivo elevador 7, res­
pectivamente por sus carriles elevadores 8, o bien desde un
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lado por medio de las mordazas tensoras 21 del dispositivo - 
tensor 20. El punto de partida para el desmontaje de la pila 
es la posición del dispositivo elevador 7 en su punto muerto 

superior. Aquí atacan los carriles elevadores 8 debajo de la 
pila 1, y estos adoptan el apoyo de la pila 1 de los disposjL 
tivos tensores 20 que en el mismo instante se desprenden. La 
pila 1 ahora, con el movimiento descendente de los carriles 
elevadores 8, se hace descender por el grosor de una pieza - 
de labor. En este instante penetran de nuevo los dispositi—  

vos tensores 20 y sujetan fijamente la pila 1, mientras que 
los carriles elevadores 8 siguen bajando con la pieza de la­
bor, dispuesta más abajo, hasta que la pieza de labor 2, es­

té depositada sobre el dispositivo transportador 3. El ins—  

tante de la deposición, se ilustra en la fig. 1 y allí puede 
observarse que para el trasporte libre de alejamiento de la 
pieza de labor más inferior, se requiere meramente una peque 

ña hendidura respecto a la pila 1 situada encima. El disposi 

tivo alevador 7, con los carriles elevadores 8, recorre, deŝ  

pués de colocar encima la pieza de labor sobre el dispositi­
vo transportador 3, su punto muerto inferior y marcha ahora

en vacío de nuevo hasta arriba hasta que, en su punto muerto30
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perior comienza un nuevo juego de trabajo de la manera antes 
descrita.
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La función de la nueva máquina como máquina cargado 

ra, en que la pila de placas se desmonta desde abajo, se al—  

canza por correspondiente coordinación de la posición angular 
de la manivela elevadora 9 respecto a la curva axil 18 referí, 
da al eje del árbol 11. En la fig. 7 se indica esta dependen­
cia angular para el proceso de desmontaje de la pila. La supejr 
ficie rayada de la curva 18 debe representar la parte elevada 
de la leva, mientras que la parte restante de la curva 18 es 

el intersticio de la leva. Para mayor simplicidad no se ha tê  
nido en cuenta el transcurso especial ascendente de la curva 

en la zona de transición entre el intersticio de la leva y la 
leva de la curva 18. Además, debe partirse del supuesto de - 
que como en la ilustración de las figuras 1 y 2, el punto de 
ataque del empujador 19 en la curva axil 18 se encuentra en - 

su zona más superior. Al girar el disco de curvas 17 con la 
curva axil 18 y la manivela elevadora 9 en la dirección de la 
flecha indicada, al alcanzar el punto muerto superior de la - 
manivela elevadora 9, el intersticio de leva de la curva axil 

18 deja libre los dispositivos tensores 20, Despuós de la ro-

i

30
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tación de toda la unidad impulsora aproximadamente por 12OS, 
por medio de la leva de la curva axil 18 se cierra de nuevo 
el dispositivo tensor 20. En este instante la pila 1 ha des­

cendido por el grosor de una pieza de labor 2. Para el resto 
del juego de trabajo, en que la pieza de labor, sitíala más - 
abajo, se deposita sobre el dispositivo transportador, y el 
dispositivo elevador después de atravesar su punto muerto in 

ferior, marcha de nuevo contra la pila, queda cerrado el diq 

positivo tensor, lo que resulta de la longitud relativamente 
grande del arco de la leva, rayada en la fig. 7, frente al - 
intersticio de leva no rayado de la curva axil 18.

Al apilar, se desarrolla en inversión cinemática - 

del proceso anteriormente descrito, el siguiente juego de mq 

vimiento del dispositivo elevador 7 del dispositivo tensor - 2 
la posición de partida, es aquí la posición de ambos dispos¿ 
tivos como se reproduce en la fig. 2, Mientras el dispositi­

vo elevador 7 recorre su punto muerto inferior, una nueva piq 

za de labor 2 sobre el dispositivo transportador 3 se intro­

duce debajo de la pila 1. Con el movimiento ascendente del - 
dispositivo elevador 7 sus carriles elevadores 8 recogen la 
pieza de labor 2, la levantan desde el dispositivo transporta 
dor 3 y la enpujan desde abajo contra la pila 1. En el instan 
te del contacto, se desprenden las mordazas tensoras 21 de los 
dispositivos tensores 20, en lo que, al continuar el movimien 
to ascendente de los dispositivos 7, se levanta la pila 1.

0:
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Cuando el dispositivo elevador 7 ha alcanzado su punto muerto 

superior, toda la pila 1 se ha levantado precisamente por un 

grosor de pieza de labor.En este instante atacan de nuevo los 

dispositivos tensores 20 y mantienen la pila 1, inclusive la 
pieza de labor 2, situada recientemente más abajo, de modo fjL 

jo. Después de ello, descienden los dispositivos elevadores - 
7, en mamúa en vacío, hasta que los carriles elevadores 8 pa­

sen por debajo del plano del dispositivo tansportador 3 y puê  

de intrcducirse una nueva pieza de labor 2 debajo de la pila 

1. Con el alcance del punto muerto inferior de los dispositi­
vos elevadores 7 comienza entonces un nuevo juego de trabajo.

La fig. 8 ilustra la coordinación de las manivelas 
elevadoras 9, requerida para el proceso de apilamiento, a las 
curvas axiles 18 de los dispositivos elevadores. Para poder - 

efectuar una comparación con la correspondiente disposición - 
para el proceso de desmontaje de la pila, se ilustra también 

en la fig. 8 la posición de la manivela elevadora 9 en el pun 
to muerto superior. En este instante tienen que cerrarse los 

dispositivos tensores, para sujetar fijamente la pila empuja­
da hacia arriba recientemente por el grosor de una pieza de - 
labor, hasta que el dispositivo elevador haya recocido hacia 

arriba otra pieza de labor y entre en contacto inmediatamente 
por ello con la pila. Sólo hacia el final del juego de traba­
jo se efectúa la apertura de un tiempo relativamente breve de 
los dispositivos tensores 20, como puede deducirse de la reía 
ción de la parte rayada y de la parte no rayada, así como de30
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la relación angular de la curva axil 18 respecto a la manive­

la elevadora 9 excéntrica en la fig. 8.
Para ttans formar la máquina, según el invento, de - 

ser una máquina apiladora a ser una máquina cargadora, mera—  

mente se requiere la correspondiente rotación de las manive—  

las elevadoras 9 respecto a las curvas axiles 18 de las impuJL 
siones 12. Adecuadamente para ello, la curva axil 18, consti­

tuida a modo de una envuelta de cilindro, está sujeta desmon­
tablemente sobre el disco de curvas 17, para que pueda girar­

se respecto a éste. Sin embargo, resulta todavía más elegante 
y ventajoso, si para las impulsiones 12 se utilizan medios im 

pulsores, tales que puedan ser invertidos en su dirección de 
rotación. En efecto, entonces meramente tiene que realizarse 
la inversión de la dirección de rotación para conmutar en su 

funcionamiento la nueva máquina para ser, desde una máquina - 
apiladora, una máquina cargadora o viceversa.

20 N O T A -

25

/ '<y

La presente patente de invención comprende las si—  

guientes reivindicaciones:
1.- Mejoras en las máquinas para apilar y desmontar 

del apilamiento grandes piezas de labor en forma de placas, - 
como tableros de madera o de virutas de madera, en disposi- - 

ción horizontal y superpuesta con igualdad de recubrimiento, 

con un dispositivo transportador, que conduce horizontalmente
30
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las piezas de labor del alcance de trabajo de la máquina, ca­
racterizadas por un dispositivo elevador para la pila con ca­
rriles elevadores, dispuestos al lado dá.dispositivo trans- - 
portador y móviles más allá de su plano de transporte, y un - 
dispositivo tensor, dispuesto a ambos lados, por encima del - 
dispositivo transportador, con mordazas tensoras, que agarran 
la pila a partir de la pieza de labor inferior hacia arriba, 

pasando por varias piezas de labor, que son corredizas perpen 
dicularmente a la dirección del movimiento de los carriles 
elevadores y en dependencia de su movimiento, alejándose de - 

la pila.
2.- Mejoras según la reivindicación 1, caracteriza­

das porque el dispositivo transportador es un transportador de 
cadenas y los carriles elevadores están dispuestos paralelos 
a las cadenas transportadoras sobre sus caras exteriores y/o 
interiores.

30

3.- Mejoras según la reivindicación 2, caracteriza­
das porque la dirección de movimiento de las mordazas tenso—  

ras es perpendicular a la dirección de transporte del trans—  

portador de cadenas.
4. - Mejoras según la reivindicación 1, caracteriza, 

das porque una impulsión mecánica común del dispositivo eleva 
dor y del dispositivo tensor.

5. - Mejoras según la reivindicación 4, caracteriza 
das porque la impulsión posóe una manivela elevadora para el 
accionamiento del dispositivo elevador y una tansmisión de -

!
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curvas para el accionamiento del dispositivo tensor.
6. - Mejoras según la reivindicación 5, caracteriza­

das porque la manivela elevadora y un disco de curvas están - 
dispuestos sobre un árbol común, y el disco de curvas posée - 
una curva axil, que acciona el dispositivo tensor inmediata—  

mente por medio de un empujador.
7. - Mejoras según la reivindicación 6, caracteriza­

das porque el dispositivo tensor, por medio de un carro, está 
apoyado sobre gulas rectas en el bastidor de la máquina, y - 

por resortes se mantienen en contacto el empujador y la curva 

axil.

15

20

25

8. - Mejoras según la reivindicación 6, caracteriza, 
das porque la curva axil y la manivela elevadora son ajusta—  

bles angularmente entre si.
9. - Mejoras según la reivindicación 8, caracteriza, 

das porque la curva axil es regulable en dirección periférica 

sobre el disco de curvas.
10. - Mejoras según la reivindicación 6, caracteriza 

das porque la curva elevadora está situda sobre un disco ex—  

céntrico dividido, en lo que las dos partes del disco excén—  

trico son ajustables entre si en dirección radial para el - 

aumento o la disminución de la elevación.
11. - Mejoras según una o varias de las reivindica­

ciones precedentes, caracterizadas porque la impulsión para - 

el dispositivo elevador y el dispositivo tensor, está dispuejs 

to a ambos lados del dispositivo transportador de modo simé—30
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trico como en un espejo.

12. - Mejoras según la reivindicación 11, caracteri­
zadas porque alo largo del dispositivo elevador y del disposj. 

tivo tensor, están dispuestas varias impulsiones a pares.
13. - Mejoras según las reivindicaciones 11 6 12, ca 

racterizadas porque las impulsionres a pares están unidas sin 
cronizadamente por medio de árboles transversales, que pasan 

por debajo deldispositivo transportador.
14. - Mejoras según la reivindicación 13, caracteri­

zadas porque los discos de curvas de las impulsiones están - 
provistos de una corona dentada, que engrana con los piñones 
en el árbol transversal.

15. - Mejoras según una de las reivindicaciones 12 a 

1&, caracterizadas porque las impulsiones, en un lado del dij3 
positivo transportador, están unidas marchando sincronizada—  

mente, por transmisiones de cadena.
16. - Mejoras según la reivindicación 15, caracteri­

zadas sobre un extremo proloitp.do hacia fuera de los árboles - 
de las impulsiones, están dispuestos piñones $iara cadena para 
las transmisiones de cadena.

17. - Mejoras según una o varias de las reivindicado 
nes 5 a 16, caracterizadas por medios de transmisión inversi- 

bles en su dirección de rotación, para las impulsiones.
19.- Mejoras en las máquinas para apilar y desmon­

tar del apilamiento grandes piezas de labor en forma de placas.

30
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