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Este sistema estd concebldo y disefiads pare ls transferemcis
de cargas, que posean superiicle de spoyo razonablemente pla=
nas, de un equipo a otro, es deciy, al sistens se bass fundae
mentalmente an la existencla de al menos dos equipos para que

3o 1a cargas soportada por uno de ellos pueda sexr transferida al
otro,
Estos equipos pueden sar fijos o wSviles, siendoe los méviles
vehfculos sutcpropulsedos o noj mientras que los fijos son:
platafornas elevadoras, mesas, cintas tvansportadoras, ete,,

10, Corrisntenents se efectda la transferoncla de cargas entre un
vatifeulo autopropulsado y otro remolcadod
El vehfeulo autopropulsado va proviste de una superficie de Yoo
dadurs compuests por rodillos, rusdas, ete., siendo algunos de
estos elementos motorizados, !

15. El vehfeulo remolcado poses tambidn une superiicie de rodadura
compuesta por clementos similares a los anteriores, pero que
no los sucle tener motorizados. La superficle de rodadura de
este vehfculo lleva los dispositivos necesarios para podey gle
vey toda ella, slrededor de un eje centrado y vertical, a poe

20. siciones sucesivas desfasadas entre si Sngulos de 902 y que coe
rresponden »n situsclones de transferencis de cargss o de trang-
porte de los mismos., Este vehfoulo rgmolcaﬁo es da los uormal.-
mente existentes en ol mercado,

Los elamuntos de rodadura fundamentales on este sistems de

25, transferencia con los situadoscen los extremos de los equipos,
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Dichos clementos son de e¢je £Lio y de superficie cilfndrica,

y van rceublertos por um producte de elavado coeficlente de
adherencia siendo este recubrimiento contfnuo o discontinuo

en formp helicoidal o de anillos p&raxelos.

Asimismo cstos elomentos da rodaduya extremos cuando son motrie
ces girzan cn sentido contrazio e todos los demés, es decir, a
todos los elementos de rodadura de ambos equipos eotvz log cua=
les so estf trvanafiriendo la eaxgaj ¥y pueden iv siivados en el
equipo mévil o en ¢l equipo fijo. E1 giro on sentido contra=
xvio es debtdp a que tienen que poner:-en movimiento, por contege
to, sl elemento extremo po motriz del otro equipe, el cual a
su vez por medios mecdnicos hace girar o todos los clementos
no motrices de sy equipo, de wanera que se pueda efectuar la
transfarcncia de las cargas en la direceiﬁﬁ'ﬂeseada, siendo la
fuerza transmitida uns consccuencis de la fuevza de unién ejor=
cida entre amboa equipos y del cooficiente de adherencia de
los moteriales que componen las superficles de los elementos
de rodadura de los extremos puestos en contacte, por lo que
regulando la fuerza y por tanto la presidn de contagto pueden
transfarirse corgas de pesos variablesy

Como es 1l¥gico estos rodillos motrices se posiciouvan de tal
manera que su parte periidrice superior quede ligeramente por
debajo del plano definido por ls superficie de apoye de la
COTEA

Para focilitsr la adherencia entre smbos rodilles extremos,
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10& squipos pueden 1levay un dispesitive de unidn mecdnico-hie
defulico que garantice en todo momento la presidn de contacto
necesaria pars efuctuer ls transferencia. '

Puede ocurriy que durante la saniobrs de acertamiento de uxy
squipo al otro, &stos no queden perfectamonte alineados y ens '
tonces no entrarfen en contacto las superficles de revelucién
externas de los olementos de rudadura extremos (motyic y no o=
triz). Para soslayer este posible fnconveniente, iz estrustue
ta resistente sobrs le cual se encuentyan los elementos de ro-
dadurs del squipoe que no los tiema motorizades, estd dotada de
un sistema gue permite un giro, alrededor de un eje vertical

y centrade, de un valor miximo de + 10%. Como se pueds deducliy
de lo anterioxmente explicado no hey ningdn incomwvenisnte en
que los elementos de rodadura extremos de cada equipo, tanto
motrices como no motrices, puedan ser uno © varios,

Con objato de limiter le fuerza ofxima que pueda ejorcorse en=
tre ambos equipos an las maniobras de acercamiento y transfe-
rancis, pueden introducirse antre la estructura y los cojine~
tes o apoyos da los elementos de rodadura extremos de lox equie
pos, elewenton elésticos.

S$e sdjunten unos dibujos esquemfticos » tftule oriantativo y
sin ningdn sentido limitativo,

En la figura 1, pueden verse dos usqulpos puecstos én disposicidn
de sfectuar une transferencis de carga. El equipo =l= mévil

o £ijo posee una superflecle de rodadura compussta por rodilloes
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no motrices =2=, bolag =3=, ruadas locus =ie y el elemento de
rodadura oxtremo =5« no motriz. El equipo ~6= mivil, con una
superficie de rodadura represantsda on este caso por unvs ro=
dfllog motrices =7= peelonados por un motor =8« y el oalemento
de rodadura extremo motriz -9« acclonado por otro motor =10«
1s mancra de realizavse la transferencla de carga entre ambos
equipos el= y =6« es la siguientaet Se efectda el acercamiento
haste que entren en contacto las superiicies extericres de loa
elementos de rodadura extremos =9« y =5« trangmitidndose asf
el movimiento del elemento motrix »9% , accionado por el motor
=10« al elements extreme no motriz =5e, y de este dltims a su
vez, mediante transmisioncs adecuadas, & los restantes rodie
1108 no motrices ~2-. Indepemdientemente los rodillow motris
ces =7« catdn recibiendo ol movimiento del motow =fe-,

Fuede ocurrzir que Al producixse el acercamiento de ambos equie
pos pars iniclay la transferancia de carsza, no queden en peg=
fecto contacto las superficies de los rodillog =5« y =9 y pa=
ra facilitar dicho contacto entonces se praves que la estyxuctus
8 resigtente sobre la que se encuentran montados los elemene
tos de rodadurn =2=, =3, =i« y =S5« dol equipo =l= (fig. 2)
que no los tiena motorizados puedn girar un fAngulo de un valer
wiximo de + 10? alrededor del eje vertical contrado (mo repree
sentado en ¢l dibuje para obtener mayor claridad).

En la figurs 3, se puede apreciay una maniabfa de transferane

cia de una carga ~13= on su posicidn inficial representada en
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1fneas discont{nuss y #n su posleidn final en Lineas contfouase
entre dos equipos mfviles =l= y <6, ) primero de los cuales
=l= no lleva los rodilloz motorizados, mientras que ol segundo
wbe i, Tawbidn se han representado los sentidos du glvo de
los rodillos le, «5e, «0e y «7« en ls transferencia de la case
g8 »13= del equipo =1- al equipo =6w. Asimismo tambidn se
pueds apraciar que el rodille =9« (que glra an sentidd gontrae
rio & todos los demifs) esté situado en un plane inferier sl ru’-‘ '
to de los denfs rodilles =2-, «5« y w7« gon objete de que no
interfiora ls transferencia de la earga. Ifuslmente vemos un
diapositive de unifn =lle mecdnico o macdnicoshidrfulice que
asegura en todo momento la presién de contacts necesaris entrs
1as superiicies de los rodillos 5« y =%« de¢ maneys qua traba~
Jon como si sc tratase de un solo ‘equipa.
En la £igurs &, podemos ver una manlobra de tyansferencia oint-.
lar & 1o de ln figura =3- con ls dnlca diferencia de que el
squipd con rodillos no motorizados as fijo =1i2-,
Evidebtesante, respeato & lo deserito & ilustrade, pueden fpn-
troducirse en la prigtica cuantas modificaciones de dutalle,
por no alterar lo csenclal de esta invenoiSn, tengan cabida
em el mareo de las sigulentess

REIYINDICACLIONES
L= Sistema de transferenclas, psra cargas con superficle de
apoyo plans, entre dos equipos, caracterizade porque ambos

equipos, entre los que sstablece ls transfersncls, estén teve
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siinados en la direccidn de dicha transferencia con ¢lementos

de rodadurs de eje £ijo ¥ resubievtos con un producto de elee
vado coeficiente de sdhersncla, pudicndo ser este recubrimiento
continuo, sobre toda la superficie de rodadurz, o discontfive
en forms helicoidal o d¢ anillos paraleles.

Z.= Sistema de transfarencias, pars argae con superficie de
apoyd plana, ehtre dog equipos, caractarizade porque 21 & los
¢lementos de rodadura del extremp del egquipe que les tiene moe
torlzados gira en sentido gontrario al de todes los demfs y

por tante en-gentido contuaric al que se desea Lransferir le

corgn v esdd situado de forma que st parte periférica superior

astd situsde por debajo del plano defimide por la seperficie
de apoyo de la carga.

3.» Sictema de transferenclas, para cargas con guperficle de
apoyo plana, entra dos equipos, corsoterizade porque la difee
rancls de altura entre la periferia del elemente de rodadura
situado en ol extremo del equipo que lo tiens motérizado, con
relocifn al del otro equipo e8 pequefla, de modo que cusndo va
equipo se acerca sl otro, entrin en contapto las superficles
de ravolucidn qua fermatt las suporficies extremas de log citae
dog medios de vodadurs.

4e= Slstema de transferenclas, pars cargss con superficle de
apoyo plama, entre dJdos equipos, caracterizado porque eatando
los equipos em contacto, a tyavéds de los aleﬁentos de rodadu»

ra situados en ous extromos, al hager girar log clementos roe
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tofizados del equipo que agf los tiemw, so transmite este wovie
awiento, a través de los elementos de rodadura de sate extyave,
a los de rodsdura del otro equipo unides entre sf y con ol elee
manto Je sxtramo modiente tranemisidn, siends la fuerso travsml.
tids unn consecuensia de la fuerza de unidn ejercidn entra sme
bos equlpos y del coeffciente do sdherencis do los materiales
gque componen les superficles de los elewontus do rodadura de
extrend puestos en contacto, por 1o que regulando lo fuoyas y
por lo kante la presidn de contasto pueds transfepirse cargas
de pasos variables.

S.» Sistema de trausfeventias, para cargas con superiicies de
apoye plana, entre dos equipos, caracterizado porque los eleoe
montos de rodadura de extromos pueden ser uno a varios,

64» Sistema de transferenclasg, para cargas son superilele de
apoyo planas, entre dos equipos, cavagtarizado porque la estruse
turs wesistante sobre la que s@ encuentyan situados los elemens
tos de vodadura del equipo que no los tlenae wmokorizados, aduis
te un giro alredador deo un eje centrado y vertical con un vae
lor miximo de wfs o menss dlez grados gexagexisnles, povs pepre
mitiy un contecto mfs £8eil y completo entrs loy elemontos de
rodadura extremos de ambos equipos.

7= Sistema de tvonsferenciss, para cergan con superiicie de
apoyo plana, entre dos equipon, carsctariesdo porque puede ine :'
troducirse entra la estyrustuva y los cojinetes o apoyos da los

elementos de rodadura oxtremos de 108 equipos, elementos elége
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ticos de modo & limitsy la fuerza mfixima que pueds ejercer ene
tre swbos equipos en la maniobra de scexcamiento y transfarens
cla, |

8. Sistems de transferenciss, pera corgss con superiicle de
apoyo plena, entre dos equipos, caracterizado porque puede utie
lizarse un sietema de unidn mecénico o meecdnico-hidrfulico ene
tre ambos equipos de modo que, durante la maniobra de transfes
rencia, se mantengs la fuerza de unidn entre smbos equipos,
comporténdose durante la citada maniobra como si de un sdlio
equipe se tratase,

9= "SISTEMA DE TRANSFERENCIAS, PARA CARGAS CON SUPZR¥ ICIE DE
APOYQ PLANA, ENTRE pON EQUIPOS",

Todo tal vy como queda desecrito y relvindicado en la presento
Memoria que consta as mieve hojas mecanografliasdas por une sole
de sus caras y ese Llustra con los dibujos que & la misme se
agonpafian,

Madrid, a 17 de Noviembre de 1.975.
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