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ÔT I T U L O  U C  m  INVENCIO N

"PROCEDIMIENTO PARA LA OBTENCION DE MOVIMIENTO AUTOMATICO im 
SBhTIDOS D i MARORA PARA OARRIHOS DE S ^ R m  Y ^ l S n E ^

P A T E N T E  E X T R A N JE R A  U O T R A  F U E N T E  D E  tN FO R M A C tO N

BARBIERI & TAROZZI, s .n .c .

O O M )C !U O  D E L  S O U C tT A N T E

Vía P ram polin i, 16 -  FORMIGINE ( I t a l i a )

^  iN V E N T O R  (E SF

D* FAUSTO TAROZZI y  D. EMER BARBIERI 

BARBIERI A TAROZZI, a .n .o .

R E P R E S E N T A N T E

D. JUAN LOPEZ SANCHEZ

U N E A  4
U T ! L !C E S E  C O M O  P R !M E R A  P A G IN A  D E  L A  M E M O R tA



5

8 JCL

4 4 9 6 8  4
EXPED!ENTE: PATENTE DE INTRODUCCICN

T i b i a r :  BARBIEíI & TAROSZI, s^ i.c .

Naeionatídad: TtoHana.

Do míe;!;.: FOBSIGIRB (I ta lia )  -  Vía Prampolini, 16

O b j el O : "PROSEDBÍIMTO PARA LA 03TE8CICN DE MOVIMIM- 
TO AUTOMATICO EN AMBOS SENTIDOS DE MARCHA PA­
RA CARRILLOS DE TRANSPORTE Y SIMILARES"

Prioridad:

MEMORtA DESCR¡PT!VA

El presante invento tiene como objeto un proce 

dimiento para la  obtención de movimiento en ambos senti­
dos de marcha para c a rr illo s de transporte y afin es, ap­
ta para e l almacenamiento de carrillo s vados o oargados. 
Esta línea automática encuentra aplicación completa en -  

lo s casos en que se necesita una parada temporal o dura­
dera de dichos c a rrillo s, parada que puede ser debida a 
que haya una carga excesiva en e l almacén c a  necesida­

des Im previstas. Responde, por lo  tanto, a la s  exigencias 
de todos aquellos establecimientos en que sea necesario 
este tipo de almacén. La linea automática de la  que se -
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tra te , responde perfectamente a la s  exigencias produci­

das por e l ámacenamiento, bien se trate  de industrias ce 
rúnicas c de cualquier otro género o o lase . El estado de 

la  téenioa anterior a la  presente descripción se d istin ­

gue por la  imposibilidad de tener la  posibilidad constan 
.te de alimentar o descargar la  lin ea por ambas cabeceras. 
Las lin eas que existían , hasta e l momento, permitían la  
alimentación o extracción solamente desde una de l^a ca­
beceras, Hay, sin  embargo lin eas con acumulación to ta l -  

solamente a l fin a l de la  lín ea , o también a su principio. 
Botas lín eas presentan, par s i  mlemae, e l inconveniente 
de tener que H tüizar para la  extracción del c a rr illo , -  
otro elemento móvil# Este elemento móvil sirvo de modo -  
especial para e l caso de un c a rr illo  que se encuentre Mi 
la  mitad de la  lin ea, la  cual que se encuentra situada -  
en tro otras lín eas y por tanto en condiciones molestas 
en ouanto a l  espacio# Bey, con todo, lín eas que realizan 
e l movimiento en loe dos sentidos de marcha pero permi­
ten tan solo la  alimentación y la  extracción en una de -  
la s  cabeceras, con lo  que,en consecuencia,quedan lim ita­
das la s  propias funciones.Existe otro tipo  de linea y es 
aquella que, permitiendo la  alimentación en ambos senti­
dos de la  marcha solo permite la  extracción en un solo -  
sentido; la  extracción solamente se puede realizar en laa 
dos cabeceras de la  línea cuando la  linea del ábacanamien 

to esté llen a. Eh todos estos casos se producen fa llo s  s  
inconvenientes que se derivan del hecho de que no es poai 
ble conseguir la  reversibilidad instantánea del sentido 
de la  marcha que se ha de dar a lo s c a rr illo s . Sin embar40
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go, en algunos casos es necesario tener que cambiar la  -  

posición de algunos elementes del carrito  p ilo to . A más 
de todo esto , e l carrito  p iloto  constituye un despilfarro 
de espacio, dado que se u tiliz a  exclusivamente para hacer 

funcionar la  lin ea y no puede ser oargado, y por lo  tanto 

no ee a tilizab le  en e l transporte de lo s productos.Ctras 
lin eas presentan e l inconveniente de acumular lo s  carri­

tos solamente en e l comienzo de la  misma,con lo  que áola 

mente permiten 3a extracción con la  linea oempletaiOtras 

lin eas, sin  embarbo, con acumulación to tal a l principio 

o a l fin a l, permiten la  extracción en una y otra de la s  
cabeceras, pero solamente una de estas soluciones se con 
sigue con lin ea llen a. Tales fa llo s  e inconvenientes com 
portan la  resolución del problema táanico del movimiento 
de lo s carrito s sobre la s  lin eas de almacenamiento.  El -  
presente invento resuelve, por completo, en e l aspecto -  
general, al supredicho problema tócnico, mediante órgano: 
mecánicos aptos para efectuar la  inversión de la  marcha 

de le s carrito s en cualquier memento y en cualquier posi 
ción de I03 mimaos. En afecto, lo s ya dichos elementos -  
mecánicos sirven para obligar a que e l Bentido de la  mar 

cha se acomoda a la s  necesidades del momento, sin  estar 
condicionados a otras necesidades, como pudieran ser, la  
acumulación de productos a l comienzo o a l fin a l de la  li. 

naa. EL mando para realizar dicha inversión es muy sim­
ple y en caso de necesidad as aplicable en una y otra ca 

becera de lin ea . Este permite a l  operador poder mandar -  
la  inversión, tanto en una cabecera de lin ea, como en la  
opuesta. La aplicación de la  linea de movimiento no está
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& determinado tipo de almacán o determinado tipo 

de carrito , permitiendo, de hecho, por e l desdoblamiento 

de la  barra de inversión, hasta e l almacenaje simultáneo 

dentro de la  miaña lin ea, para dos tipos de material.o Eg 
te  desdoblamiento ee posible por cuanto la  barra puede -  

ser dividida en caco de necesidad en dos ramalea y manda 
da independientemente por dos mandos. Un ejemplo del in­

vento se ilu stra , a titu lo  puramente indicativo* v i loe 

tre s esquemas que se adjunta, en lo s cuales, la  figura — 
1* representa la  v ista  frontal de la  lin ea en e l caso de 
traslación de lo s carritos en un sentido de marcha. Con 
la  linea de trenos están representados lo s carrito s. La 
figure 2* representa la  v ista  frontal de la  linea en e l 
caso de traslación  de los carrito s en sentido de mar­
cha inverso e l que se ha representado en la  figura 1*,ind 
cándese lo s carrito s por medio de lin ea de trazoa.Ia f i ­
gura 3* representa la  v ista  frontal de la  zapata de arra¡¡ 

tre del carrito  y de lo a  elementos de inversión en una -  
posición bien definida, que permite la  traslación  del <g. 
rro esquematizado por lin ea de trazos. La figura 4 * re­

presenta la  v ista  desde arriba de la  zapata, y de lo s — 
domantes de inversión de la  zapata y del sentido de mar 

cha del carrito . La figura 5b representa la  v ista  fren— 
ta l de la  zapata y de le s  elementos de inversión con la  
zapata en posición opuesta a la  figura 3 *, y por tanto -  
permitiendo otro sentido de marcha. La figura 6b repre­
senta la  v ista , lado Izquierdo, de la  figura 4* donde se 
pueden percib ir la s  bases de deslizamiento de la  linea — 
misma y de la  barra de inversión. La figura 7* represen-
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ta e l d ispositivo automático para, s i  mando da la  barra -  
da inversión. La figura 8& representa el dispositivo ma­

nual? en alternativa a l automático, para e l mando de la  

barra de inversión. Las referencias a ta le s  figuras es­

tán indicadas como sigue:
1) P e rfil principal del a rra stre . 2) P e rfil, en dos par­

tes para inversión da la  posición de la  zapata. 3) Gula 
de deslizamiento del p e r fil principal de arrastre . 4) La 
guia del p e r fil principal de arrastra , asiento del c ilin  
dro de empuje. 5) 21 mando de accionado de inversión pa­
ra posición de la  zapata. 6) Sector dentado para desplazs, 

miento de la  barra de inversión. 7) Cremal l era para des­
plazamiento de la  barra de inversión. 9) Contrapeso para 
e l posicíonado de la  zapata. 10) Rodillo de deslizamien­
to para e l posicíonado de la  zapata. 11) Abrazadera, de — 
sostón y deslizamiento de la  barra de inversión. 12) — 
Obra de sostón y deslizamiento del p e r fil principal de -  
trineo. 13) Zapata del trineo del carrito . 14) Rodillo -  
de deslizamiento para e l posiciosado de la  zapata. 15) 

Bastidor del carrito . B1 funcionamiento se produce del -  
modo siguiente: El cilindro de empuje acciona; a l p e r fil 
principal del trineo -1- qhe a lo ja  en su dorso lo s sopor 

tes de la  zapata -13-, que se encuentra en la  posición -  
de la  figura 19, porque la  barra de inversión -2- se en­
cuentra en la  posición de retroceso y por tanto lo s con­
trapesos -9- tocan la  zapata -13- en la  posición citada. 

En la  carrera adelante áel pistón de empuje, todas la s  -  
zapatas -13- se desplazan Lacia adelante, junto con la  -  

barra de Inversión -2-, y los contrapesos -9 -^ u lsan áo
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ha adelante a loa c a rrito s. Cuando e l impulsor re a li­

za la  oarrera de vuelta, la s  zapatas —13—% tocan e l fon- 

de del carrito  -15- y descienden girando en tomo a l per 
no -8 -, f i jo  a l  p e r fil principal del trineo -1 -, retor­

nando a la  posición in ic ia l por efsoto del contrapaso"-9- 
y ofreciendo* por lo  tanto* la  posibilidad de impulsar — 
hnpin adelante un nuevo carrito- La disposición equidis­

tante de la s  zapatas oscilantes psrmito* por lo  tan to ,la 
traslación del carrito  independientemente de su posición. 
En caso de necesidad se puede in vertir la  poeioión de — 

la s  zapatas -13- y por 1c tanto invertir e l sentido de -  
marcha de lo s carrito s* loe cuales pueden ser, en ese mo 
mentó* impulsados en la  otra dirección- En caso de nece­
sidad es tambióh posible tener la  lin ea u tilizab le  para 
doble almacenado. En efecto, estando 3a barra de inver­
sión dividida en dos trozos* que .̂otdn mandados con inde­
pendencia uno del otro* podecoe realizar la  alimentación 

o la  extracción de los carrito s en la s  dos cabeceras de 
la  linea a l  mismo tiempo, puesto que podemos tener la  mi 
tad de la s  zapatas —13— inclinadas en un sentido y la  mi 
tad en e l otro- Todas estas operaciones pueden ser realjL 
zadas de forma intermitente,con lo  que se permite la  a l i  
mentación o la  extracción en una cabecera de linea con ua 
carrito  y as e l otro extremo con otro- La inversión de -  

la  posición de la s  zapatas -13- as hace Radiante e l &coi¿¡) 
nado del sector dentado -6- que manda la  cremallera -7- 
fija d a  a la  barra de inversión -2 -, en la  cual van inser 
ta s  la s  horquillas que mandan e l desplazamiento de lo s -  

contrapesos -9- lo s cuales* desplazándose sn uno u otro*
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sentido, hacen cambiar la  posición de la a  zapatas* Los -  
ro d illo s -70- y -74- colocados eh lo s extremos de la s  sa 
patas -73- permiten a dichas zapatas descender a l  pasar 
bajo el bastidor -75- del carrito , coando e l cilindre in 
pulsor está en fase de retom o* El mando de accionamien­
to -5- de la  barra de inversión -2 -, e l sector dentado -  
-6-, la  cremallera -7- y la  barra de inversión -2- están 

uhidoa a l  p e r fil principal del trineo —7-, de modo que -  
con el desplazamiento de óste se  desplaza e l conjunto, -  

mientras que, accionando e l mande de marcha -5- se des­
plaza la  barra de inversión -2- respecto a l  p erfil, princá. 

pal -7- deslizándose sobre la s  guias -11-.En la  sucesión 
de ta le s operaciones se puede hacer la  colocación, e l — 
traslado y la  extracción de mercancía por ambas partea -  
del carrito  sobre la  lin ea, en cualquier momento y en — 
cualquier posición de dichos carrito s* En la  práctica — 

pueden variar lo s d e ta lla  de ejecución, la s  dimensiones 
lo s m ateriales y la  forma de este invento* Pero,con todo 
esto , no sa la  del dominio juríd ico* En efecto e l invento, 
a s í  concebido, es suaoeptlblo de m odificad onos y varia­

ciones, todas la s  cuales entran en e l ámbito de la  idea­

da!. invento^ Finalmente, todos lo s elementos son sustituí, 
b les por otros que saaá técnicamente equivalentes*

Suficientemente descrita la  naturaleza y u t i l i  
dad de nuestra Patente de introducción, solo nos resta -  
manifestar que serán variables la s  circunstancias de ma­

te r ia le s , tamaSos y formas de sus diferentes partes sien 
pro y cuando no se vea alterada su esenoiálidad conteni­

da en la  siguiente
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Loa puntos que se reivindican en 3a presente -

Patente de Introducción, son*
13*- Procedimiento para l t  obtención de movi­

miento automático en ambos sentidos de marcha para carr^ 
lío s  de transporte y sim ilares, caracterizada por e l he­

cho de que e l movimiento por medio do la s  zapata anee lien  

tos (-13-} puado ser llevado a  oabo en ambos sentidos.
2 * .-  Procedimiento para, la  obtención de movi­

miento automdtleo en amboe sentidos de marcha para carr^ 
llo e  da transporte y sim ilares, eagdn la  anterior reivin 
dicación, caracterizado por e l hecho de que, por efecto 
de la  continua ̂ posibilidad de in vertir la  posición de — 

lagáapatae (-13-) se hace posible e l traslado de carri— 
toa aislados y aoumularloe en ambas cabeceras de la  lineé

30,-  procedimiento para la  obtención de movi­

miento autométioo en ambos sentidos de marcha para oarx^ 
Hoe de trsneporte y sim ilares, seg&n la s  precedentes — 
reivindicaciones, caracterizado por e l hecho de que loe 
contrapesos (—9—) son lo s elementos móviles que peralten 
e l retom o de la s  zapatas a su ju sta inclinación, adn — 
después de haber sido presionadas por e l  bastidor (-15-) 

del carrito  trasladado.
42. -  Procedimiento para 3a obtención de movi­

miento automático en ambos sentidos de marcha para carri 

llo e  de transporte y sim ilares, segón la s  precedentes -  
reivindicaoionee, caracterizado par e l hecho de que lo s 

rodillos (-10-) permiten e l paso de la s  amputas (-13-) -  
bajo e l bastidor dad carrito  mismo, cuando e l impulsor -
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realiza  la  carrera inversa a l  sentido de la  marcha sin -  

que se modifique la  posición.
$R.- Procedimiento para la  obtención de movi­

miento automático en ambos sentidos de marcha para Carri 

lío s  de transporte y sim ilares, según la s  precedentes — 
reivindicaciones caracterizado por e l hecho de que lo s -  
rod illo s (-14-) permiten e l  paso de la s  zapatas (-13-) -  
bajo e l bastidor (-15-) de lo s carritos parados sin ncái 

fic a r  su posición ( la  de lo s  carrito s) cuando e l impul— 
sor realiza  la  carrera inversa a l  sentido de la  marcha.

6aProcedimiento para la  obtención de movi­

miento automático en ambos sentidos de marcha para carri 
lío s  de transporto y sim ilares, según lae  precedentes — 
reivindicaciones, caracterizado por e l hecho de que e l — 
mando de la  barra de inversión ea doble y puede ser anua3 

o automática. '
73 .- Procedimiento para la  obtención de movi­

miento automático en ambos sentidos de marcha para carri 
lío s  de transporte y sim ilares, según la s  precedentes — 
reivindicaciones caracterizado por e l hecho de que e l do 

ble mando hace eventualmente posible e l desdoblamiento -  

de la  barra de inversión (-2-) con lo  cual se hacen pesi 
b les dos sentidos de marcha a l #isao tiempo.

6R.— Procedimiento para la  obtendídn de movi­
miento automático en ambos sentidos de marcha para carri 
lío s  da transporte y sim ilares, según la s  precedentes — 
reivindicaciones caracterizado por e l hecho de que la  — 
constante inversión de la  posición de la s  zapatas (-1-) 

y e l desdoblamiento de la  barra de inversión (-2-) parmi



—1 Qm 8JUL

24$

250

253

260

265

270

tan la  alimentación da la  lin ea con carrito s que trans­

portan dos (Rasas diferentes de m aterial, con lo  que ae 

dobla la  u tilización  del almacén,
9a .-  Procedimiento para la  obtención da movi­

miento automático en ambos sentidos da marcha para earr^ 

llo e  de transporte y sim ilares, según la s  precedentes — 
reivindicaciones, caracterizado por a l hecho do que ra bg 

rra de inversión manda a l mismo tiempo todas la s  zapatas

unidas a  e lla , mediante lo s contrapesos,
10a,- Procedimiento para la  obtención da movi­

miento automático en ambos sentidos de marcha para carr̂ L 
lío s  de transporte y sim ilares, según la s  precedentes — 
reivindicaciones caracterizado por e l hecho de que la  — 
transmisión del sector dentado (- 6-) inserto en el per­
f i l  principal del trineo (-1- )  y e l mando de aocionamien 

to (- 5- ) ,  con la  cremallera (-7- )  fijad a  a la  barra de -  
inversión (-2-) aseguran la  posición de la s  zapatas (-13-) 
durante e l desplazamiento del p e r fil principal del trinet 

H 9.-  procedimiento para la  obtención de movi­

miento automático en ambos sentidos de marcha para carri 
l ío s  de transporte y sim ilares, según la s  precedentes — 
reivindicaciones, caracterizado por e l hecho da que tan­
to e l p e rfil principal del trineo, como la  barra de in ­

versión as doslizsn sobre unas Rulas, con lo  qué e l moví

miento se hace sin  roces, Y
120,- "PROCEDIMIENTO PARA LA OBTENCION DE MOVI

MIENTO AUTOMATICO ES AMBOS SENTIDOS DE MARCHA PARA CARRI, 
LLOS DE TRANSPORTE Y SIMILARES", de conformidad en un to 

do en lo  esencial y fin es in dustriales a lo  descrito en
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la  precedente Memoria. Descriptiva y gráficamente repro— 
sentado en la s  figuras del plano adjunto para su mejor — 

comprensión-.
Bata Memoria consta de ONCE hojas, e scritas o 

mecanografiadas por una sola cara y a cjoble espacio en 

275 lín eas.

Valencia., a 6 de J  

Por autorización d
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