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Bate alaterna eatá concebido y disipado paya la tranafarenela 

da carga#, que poaean auperficíe da apoyo razonablemente pla­

na#, da un equipo a otro, ca decir, al alaterno aa baaa funda- 

mantalmanta aa lo exlatanda da ol manca daa equipo# poro qua 

la carga aoportado por ano da elloa pueda aar traaafárido ol 

otro.

Eatoa equipa# puedan aar fije# o mdvllea, alendo loa sadvllaa 

vehículo# autopropulaadoa o no; mientra# qua loa fijo# aon; 

plataforma# alevadcra#, meaaa, cinta# tmnaportadoraa, ate., 

Ccrriantementa aa afectda la tranafarencla da carga# antro un 

védenlo autopropulaado y otro ramaleado#

El vahíenlo ontopropnlaado va previo to da naa anparfiela da ro­

dadura ecatpnaato por rodillo#, ruado#, etc., alando alguno# da 

catea elementa# matorlzedoa.

El védenlo raatoleado poaaa tambidn una aupar fie le de rodadura 

compuaata por elementoa alaliarea a loa anteriora#, pero que 

no loa auele tener matarizadoa. lo auperfícle de rodadura de 

eate védenlo lleva loa dlapooltívoa neeeaarloa para poder gi- 

rar toda ella, alrededor de un ej¡a centrado y vertical, a po* 

alclonea ancealvaa deofaaadaa entra al ángulo# de POS y que co- 

rreaponden a altuaclonea de tranaferanela de carga# o da trana- 

porte de loa Hiamoa. Bote vehículo remolcado ea do loa normal­

mente existente# en el mercado.!

loa elemento# de rodadura fundaméntalo# en eate alaterna de 

tranafarencla coa loa situado# en loa extremo# de loa equipo#.
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Bichos elementos son de eje fijo y de superficie cilindrica, 

y van racubievtos por no producto da elevado coeficiente do 

adherencia siendo este recubrimiento continuo o discontinuo 

en forma helicoidal o de anillos paralelos.

3. Asimismo estos elementos de rodadura extremos cuando son motri­

ces giran en sentido contrario a todos los demás, es decir, a 

todos los elementos de rodadura de ambos equipo* eotre los cua­

les se está transfiriendo la carga} y pueden Ir situados en el 

equipo mávil o en el equipo fijo. Si giro en sentido céntra­

lo. rio es debido a que tienen que poner en movimiento, por contac­

to, al elemento extremo no motriz del otro equipo, el cual a 

su vez por medios mecánicos hace girar o todos los elemento* 

no motrices de su equipo, de manera que se pueda efectuar la 

transferencia de laa cargas en la direcclán deseada, siendo la 

13. fuerza transmitida una consecuencia de la fuerza de unida ejer­

cida entre ambos equipos y del coeficiente de adherencia de 

los materiales que componen las superficies de los elementos 

de rodadura de los extremos puestos en contacto, por lo que 

regulando la fuerza y por tanto la presida de contacto pueden 

20. transferirse cargas de pesos variables¿

Como as Idgico estos rodillos motrices se posiciouan de tai 

manera que su parte periférica superior quede ligeramente por 

debajo del plano definido por la superficie de apoyo de la 

carga.

25. Para facilitar la adherencia entre ambos rodillos extremos,
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loo equipo# puedan llevar un diapoeitlvo da unldn moednlco-hi- 

drdulico que garantica en todo somanto la proa ida do contacto 

necoaaria para efectuar la tranofarenóla.

Puado ocurrir que durante la maniobra do acercamiento do un 

3. aqutpo al otro, dato# no quedan perfec tomento ollaeadoo y on* 

toñeco no entrarían on contacto lao ouporflcleo do rovolucldn 

externar do loo olmnontoo do rudaduva extramoa (motriz y no mo­

triz). Para ooolayar coto poaiblo inconveniente, la uatruotu- 

ra roo lo tonto odbre la cual oo aneuontran loo olomontoo do ro­

lo. dadura dol aqulpo qua no loo tlono motorizadoa, eatd dotada do 

un olatoma que permito un giro# alrededor do un ojo vertical 

y centrado, do un valor máximo do 4 loo. Como oo puedo deducir 

do lo anteriormente explicado no hay ningdn inconveniente en 

que loo elemento# de rodadura extremo# do cada equipo, tanto 

13. motrioeo como no motricoo, puedan eer uno o varice.

Coa objeto do limitar la fuerza máxima que pueda ejercerá# en­

tro ambo# equipo# en lao maniobra# do acercamiento y tranofa- 

roncia, pueden iatroduciroo entre la ootruetura y loo cojine­

te# o apoyo# de lo# elemento# de rodadura extremo# do lo# equi- 

20. poo, elemento# eldoticoa.

So adjuntan uno# dibujo# esquemático# o título orientativo y 

#ln ningdn oentido limitativo.

En la figura 1, pueden varea do# equipo# pueotoo en diopoeicidn 

do efectuar una tranoferoncia de carga. El equipo -1- mdvll 

23. o fijo poeto una auperficio de rodadura compueota por rodillo#
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ao métricas -2-) bolas -3*, ruedas locas -4- y ai elemento de 

rodadura extreme -5- no motriz. El equipo -6- móvil, con una 

superficie de rodadura representada en este case por unos ro­

dillos motrices -7- accionados por un motor -8- y el elemento 

5. de rodadura extremo motriz -9- accionado por otro motor -10*§ 

la manera de realizarse la transferencia de carga entre ambos 

equipos -1- y -6* es la siguiente! Se efectda el acercamiento 

basta que entren en contacto las superficies exteriores de los 

elementos de rodadura extremos -9- y -5- transmitiéndose así 

10. el movimiento del elemento motriz -9- , accionado por el motor 

-10- al elemento extremo no motriz -5-, y de este ditimo a su 

vez# mediante transmisiones adecuadas, a los restantes rodi­

llos no motrices -2-. Independientemente los rodillos motri­

ces -7* estén recibiendo el movimiento del motor -8-.

13. Puede ocurrir que al producirse el acercamiento de ambos equi­

pos para iniciar la transferencia de carga, no queden en per­

fecto contacto las superficies de los rodillos -5- y -9- y pa­

ra facilitar dicho contacto entonces se preveo que la estructu­

ra resistente sobre la que se encuentran montados les elemen- 

29+ tos de rodadura -2-, -3-, -4- y -3- del equipo -1- (fig. 2)

que no loa tiene motorizados pueda girar un ángulo de un valor 

máximo de + los alrededor del eje vertical centrado (no repre­

sentado en el dibujo pata obtener mayor claridad).

En la figure 3, se puede apreciar una maniobra de transíeren- 

23. cía de paa carga -13- en su posicidn inicial representada en



líneas discaatínuas y en su pasteida final en líneas cantinas** 

entre das equipas mdvilee -1- y *6*, ai primero da loe cuales 

-1- na lleva la# vedillas motorizados, mientras que ai enguada 

-6- ai. Tambtán aa han vapveaaatado las sentidos da gira da 

3. laa rodillas -2-, -3-, -9- y -7* en la transferencia da la car­

ga -13- dal equipa -1- al equipa -6-. Asimismo tambidn aa 

puada apvaciav qua al rodilla -9- (que gira en sentida dadiva­

rla a todos laa dmmís) está situada aa un plana inferior al reŝ  

ta da laa datada radlllaa -2-, -3- y -7- eaa objeto do qua aa 

10. interfiera la transferencia da la aavga. Igualmente vemos ua 

diapositiva do unida -11- mecánico a meeániee-bidváulica quo 

aaaguva en todo momoata la presida de acatasta necesaria antro 

laa superficies de los rodillas -3- y -9- de manera que traba­

jan coma ai ae tratase de un acia equipa.

13. En la figura 4, padamaa ver una maniobra de transferencia simi­

lar a la de la figura -3- con la daica diferencia de que el 

equipa con rodillas aa motorizados aa fija -12*.

Evidentemente, respecte a la descrita % ilustrada, pueden ln* 

traducirse en la práctica cuantas madifieaeiaaes de detalle,

20. par na alterar la esencial de esta tnveacidn, tengan cabida 

en el mareo de las siguientes!

& g l K I g R I S & S 1 3 R g &

i.- Sistema de traneíerenciae, pera cargas can superficie de 

apoya plana, entre dos equipos, caracterizado parque ambo*

23. equipas, entre las que establece la transferencia, están ter-

<* g *
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minado* an la ólrncci.án da dicha tranofcrencia con elemento* 

de rodadura de eje fijo y raeuhiertoa toa un producto de ele­

vado coeficiente da adherencia, podiendo ser cate recubrimiento 

continuo, cobre toda la superficie de rodadura, o discontCñuo 

3. en forma helicoidal o dé anillo* paralelo*.

2 .  - Sistema de transferencia*, para s a r g a s  con superficie do 

apoyé plana, éntre do* equipos, caracterizado porque di 6 loa 

elementos de rodadura del extremo del equipo que los tiene mo­

torizados gira en sentido contrario al de todos los demás y

10. por tanto en sentido contrario al que se desea transferir la 

carga y está situado de forma que su parte periférica superior 

está situada por debajo del plano definido por la superficie 

de apoyo de la carga.

3. - Sistema do transferencias, para cargos con superficie do 

13* apoyo plana, entra dos equipos, caracterizado porque la dife­
rencia de altura entre la periferia del elemento de rodadura 

situado en el extremo del equipo que lo tiene motorizado, con 

reincida al del otro equipo es paqueRa, de modo que cuando un 

equipo se acerca al otro, entran en contacto las superficies

20. de revolución que forman las superficies extremas de los cita­

dos medios de rodadura.

4. - Sistema da transferencias, para cargas coa superficie de 

apoyo plana, entre dos equipos, caracterizado porque estando 

los equipos en contacto, a través de los elementos de rodadu-

2$* ra situados en sus extremos, al hacer girar los elemento* mo-
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tovizado* del equipo que asi ios tinao, so transmita esto movl- 

miento, a travds de ios elementos do rodadura de esto extramo, 

a ios do rodsduva dei otro equipo unidos ootre si y coa ol ele- 

meato de extremo mediante transmisión, siendo ia fuerza trsnsmi.

5. tids una coasacuenoia do la fuerza de unida ejercida entra am­

bos equipos y del coeficiente de adherencia do los materiales 

que componen las superficies de los elementes do rodadura de 

extremo puestos en contacto, por lo que regulando la fuerza y 

por lo tanto la presido de contacto puede transferirse cargas 

10. de pesos variable*.

5. - Sistema de transferencias, para cargas con superficies da 

apoyo plana, entre dos equipos, caracterizado porque los ola- 

montos de rodadura da extremos pueden ser uno o varios.

6. - Sistema de transferencias, para cargas con superficie de 

15. apoyo plana, entre dos equipos, caracterizado porque la estruc­

tura resistente sobre la que se encuentran situados los elemen­

tos de rodadura del equipo que no los tiene motorizados,- admi­

te un giro alrededor de un eje centrado y vertical con un va­

lor máximo de más o menos diez grados sexageximalea, para par­

lo. mitir un contacto más fácil y completo entro los elementos do

rodadura extremos de ambos equipos.

7. - Sistema de transferencias, para cargas con superficie d# 

apoyo plana, entre dos equipos, caracterizado porque pueda in- : 

traducirse entre la estructura y los cojinetes o apoyos de los

25. elementos de rodadura extremos de los equipos, elementos clás-



ticos de modo a i imitad la fuerza máxima que pueda ejercer en* 

tre ambos equipos en la maniobra do acercamiento y transferen­

cia *

8. - Sistema de transfarenelas, para cargas coa superficie de

S. apoyo plana, entre dos equipos, caracterizado porque puede uti­

lizarse un sistema de unido mecánico o mecánico-hidráulico en* 

tre ambos equipos de modo que, durante la maniobra de transfe­

rencia, se mantenga le fuerza do unida entre ambos equipos, 

comportándose durante la citada maniobra como si do un adío 

10. equipo se tratase.

9. - "SISTEMA DE TRANSFERENCIAS, PARA CAMAS CON SUPERFICIE DE 

APOTO PLANA, ENTRE DOS EQUIPOS".

Todo tal y como quede descrito y reivindicado en la presente 

Memoria que consta ce nueva hojas mecanografiadas por una sola 

15. de sus caras y se Ilustra con los dibujos que a ia misma se 

acompasan.

Madrid, a 17 de Noviembre da 1.975.

<* 8 **
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