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1 Se r e f ie r e  l a  misma a un módulo de d is tr ib u c ió n
p ara  lo s sistem as de c in ta  tran sp o rtad o ra  de ap licac iones 
m ú ltip les y, más particu larm en te , para l a  d is tr ib u c ió n  de
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lo s  ob jetos p o s ta le s .
Hasta e l  p resen te , lo s ob jetos transpo rtados por 

lo s  sistem as de c in ta  tra n sp o rtad o ra  convencionales eran 
ex tra íd o s se lectivam ente en unos puntos predeterminados 
por medio de unos d isp o s itiv o s  que lo s  sacaban de l a  l ín e a  
de avance de l a  c in ta ,  lo s  cuales c o n s is tía n  en unos empu­
jadores accionados mecánica o electrom agnéticam ente o b ien 
por medio de unos desviadores de descarga.

E l invento propone un sistem a de d is tr ib u c ió n  que 
no u t i l i z a  lo s  mencionados empujadores y desviadores y con 
e l  que e l  ob je to  transportado  es obligado a  abandonar l a  
c in ta  tran sp o rtad o ra  por un módulo de d is tr ib u c ió n  en l í ­
nea con la  misma. Dicho módulo puede se r de accionamiento 
autónomo o b ien  accionado por medio de una c in ta  de en tra ­
da, siendo entonces e l  movimiento transm itido  a una c in ta  
de s a lid a  por medio de poleas o engranajes.

E ste  módulo de d is tr ib u c ió n  para lo s sistem as de 
c in ta  tran sp o rtad o ra , de co n tro l e le c tró n ic o  o manual, ha 
sido  diseñado p ara  re so lv e r  v a rio s  problemas que se encon 
tra b a n  en l a  d is tr ib u c ió n  de lo s  ob jetos o contenedores.
E l objeto  o contenedor, una vez que ha llegado  a l  módulo 
de d is tr ib u c ió n , es bloqueado sobre éste  por un tope amor 
tiguado  y a continuación desplazado a la  derecha o a l a  
izq u ie rd a  de l a  c in ta  tran sp o rtad o ra  s in  v a ria c ió n  sen si­
b le  de n iv e l, s in  sacudidas y silenciosam ente . E l módulo 
de d is tr ib u c ió n  perm ite t r a n s f e r i r  e l  m ate ria l tra n sp o rta ­
do a  una de la s  t r e s  d irecciones30 de descarga, una de e l la s
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h ac ia  adelan te y la s  o tras  dos l a te r a le s .  E stas d irc c c io -  
nes de descarga pueden, a su vez, e s ta r  c o n s titu id a s  por 
transp o rtad o res tra n s fe r id o re s  o "bien por transpo rtado res 
d e l tip o  de acumulación ( como p .e .  de r o d i l lo s ,  in c lin a ­
dos o v ib ra to r io s  o por transp o rtad o res  de ro d i l lo s  o, 
in c lu so , e lev ad o res). E l ob jeto  puede quedar estacionado 
sobre e l  módulo de d is tr ib u c ió n  s i  se qu iere que permanez­
ca  en ese punto durante algún tiem po.

E l modulo de d is tr ib u c ió n  con tituye una unidad que 
puede se r acoplada a o tras  c in ta s  transp o rtad o ras  p ro v is­
ta s  a su vez de sus propios módulos de d is tr ib u c ió n . La 
unión mutua de la s  d is t in ta s  c in ta s  y módulos de acuerdo 

con e l  invento puede, por te n tó ,  c o n s t i tu i r  una red  de 
c in ta s  transp o rtad o ras que actúe por coordenadas s in  lim i 
ta c ió n  alguna.

Con es te  módulo de d is tr ib u c ió n  pueden se r  d i s t r i  
buidos tra n q u ila  y suavemente desde ob jetos de un espesor 
y peso como lo s  de una c u a r t i l l a  h a s ta  lo s de un espesor 
y peso como p .e .  lo s  de una c a ja  o bandeja de tra n sp o rte .

Los transp o rtad o res p ro v is to s  de lo s  módulos de 
d is tr ib u c ió n  de acuerdo con e l invento pueden te n e r  d iv e r­
sas ap licaciones como, por ejemplo, en l a  aportación  de 
elementos' a la s  l ín e a s  de ensamble, eh lo s  re s ta u ra n te s  
y se rv ic io s  de comidas autom áticos, en lo s  h o sp ita le s  y 
cen tro s a s is te n c ia le s ,  aparte  de su uso para l a  se lecc ió n  
y expedición de lo s  envíos p o s ta le s .

E l p rin c ip io  en e l  que se basa e l  elemento de d is  
tr ib u c ió n  d e l invento es e l  s ig u ie n te . La su p e rfic ie  su­
p e r io r  d e l modulo e s tá  c o n s ti tu id a  por un c ie r to  número 
de c in ta s  de tra n s p o r te , o rien tad as todas en l a  d irecc ió n
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p r in c ip a l d e l tra n sp o rte  y puniendo moverse en esa misma 
d irecc ión  y a l a  misma velocidad que e l  tra n sp o rtad o r, lo s 
espacios que quedan en tre  dichas c in ta s  de tra n sp o rte  es­
tá n  ocupados por unos ro d i l lo s  de c a s i  l a  misma longitud  
que e l  tramo h o riz o n ta l de la s  c in ta s  de tra n sp o rte  y pa­
ra le lo s  a  ellasL  En condiciones normales, e s to  e s , s in  
que e l  módulo efec túe  d is tr ib u c ió n  alguna, l a  p a r te  supe­
r i o r  de lo s  ro d i l lo s  e s tá  a  un n iv e l  unos m ilím etros más 
bajo que e l  n iv e l de l a  ca ra  sup erio r de d ichas c in ta s  de 
t ra n s p o r te . En e l  caso de que se desee que e l  objeto  sea 
llevado  a  l a  derecha o a  l a  izq u ie rd a  de l a  d irecc ió n  d e l 
tra n s p o r te , lo s  r o d i l lo s ,  que es tán  montados en una estruc  
tu r a  e lev ab le , son llev ad o s, ta n  pronto  como e l  ob je to  
l le g a  a l  cen tro  d e l módulo de d is tr ib u c ió n , unos pocos 
m ilím etros por encima de la s  c in ta s  de tra n sp o r te . E l g ire  
de lo s  r o d i l lo s ,  accionados por un motor conectado a  l a  
e s tru c tu ra  móvil que lo s  soporta , t r a n s f ie r e  lo s  ob je to s 
h ac ia  l a  s a l id a  de l a  derecha o a l a  de l a  izq u ie rd a , biei: 
sea inmediatamente o, s i  a s í  se req u ie ro , a l  cabo de un 
c ie r to  tiem po.

Dependiendo d e l t ip o  de lo s  ob jetos transp o rtad o s, 
para e x tra e r  a  ésto s de l a  ru ta  d e l tra n sp o rte  e l  g iro  de 
lo s  r o d i l lo s  puede dar comienzo y term inar en d ife ren te s  
momentos.

P ara impedir que con e l  peso soportado la s  c in ta s  
de tra n sp o rte  desciendan por debajo de su n iv e l, descan­
san por su ca ra  in f e r io r  en unan adecuadas guías r íg id a s  
m etá licas sobre la s  que se d es lizan  y la s  cuales ev itan , 
además, la s  v ib rac iones y o sc ilac io nes de la s  c in ta s  que, 
de no se r por eso, c o n s t i tu i r ía n  un entorpecim iento para30



e l  buen funcionamiento d e l equipo.
¿ continuación ce describe con d e ta lle  e l  módulo 

de d is tr ib u c ió n  d e l invento haciendo re fe re n c ia  a un ejem 
Pío que se i l u s t r a  en lo s  dibujos que se acompañan, en 
lo s  que:
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la  F ig . 1 es una p ersp ec tiva  de conjunto d e l montaje 
de un módulo de d is tr ib u c ió n  p a ra  los sistem as de c in  

t a  tran sp o rtad o ra ;
l a  F ig . 2 es una v is ta  esquemática en sección tremever 
s a l  mostrando l a  posición de la s  c in ta s , de la s  guías 
y de lo s  ro d i l lo s  de un p o sib le  sistem a de módulo a s í  
como la  e s tru c tu ra  soportan te  de lo s  ro d i l lo s  m óviles; 

— la  F ig . 3 m uestra una combinación d e l módulo de d i s t r i ­
bución del invento con transp o rtad o res de c in ta s  y 
ro d i l lo s  contiguos a l  mismo y v a ria s  posic iones de des 
cargo, l a t e r a l ,  y

-* l a  F ig . 4 muestra una de la s  p osib les redes de módulos 
de d is tr ib u c ió n  y tra n sp o rtad o res .

Con re fe re n c ia  a la s  F ig s . 1 y 2 vemos indicado 
con 1 e l  módulo de d is tr ib u c ió n , en e l  que hay una estruc 
tu ra  m etá lica  f i j a  en forma de para le lep íped o . Sobre una - 
de la s  su p e rfic ie s  mayores de l a  misma hay un c ie r to  núme 
ro de c in ta s  de tra n sp o r te , p re fe r ib le  aunque no necesa­
riam ente de forma tra p e z o id a l, 2, que se d es lizan  sobre 
e l l a .  E stas c in ta s  2 son p a ra le la s  en tre  s í ,  unidas por 
sus extremos formando un a n i l lo  y separadas unas de o tra s , 
teniendo su ca ra  más ancha h ac ia  afu e ra  y l a  ca ra  opuesta, 
l a  más es trech a , en unas ranuras adecuadas que hay forma­
das en lo s  ro d i l lo s  X) que pueden g i r a r  en unos c o jin e te s30
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de bolas s itu ad o s en l a  p a r te  su p erio r de l a  e s tru c tu ra  
f i j a ,  y en lo s  ro d i l lo s  que pueden g ira r  en unos c o j i ­
n e te s  de bo las situados en l a  p a rte  in fe r io r  de 3.a misma. 
Las c in ta s  de tra n sp o rte  2, en l a  p a rte  h o rizo n ta l supe­
r io r  de l a  e s tru c tu ra  f i j a  descansan a l  d e s liz a rse  sobre 
unas guías r íg id a s  10, como puede verse en l a  F ig . 2, a l  
ob jeto  de que no cedan bajo e l  peso de la s  cargas pesadas 
y de que no se produzcan o sc ila c io n e s . En 3.a p a rte  h o ri­
z o n ta l in f e r io r  de l a  e s tru c tu ra  f i j a  la s  gu ías 10 no t i e ­
nen más m isión que impedir la s  o sc ilac io n e s . Las c in ta s  
de tra n sp o rte  2 se mueven con l a  misma velocidad que la  
c in ta  tran sp o rtad o ra  en 3.ínea con e l la s  que l a s  precede o 
l a s  sigue y p a ra  l a  que e l  módulo de d is tr ib u c ió n  ún ica­
mente re p re se n ta  una con tinuación . La su p e rf ic ie  t r a n s ­
po rtado ra  formada por l a  c a ra  ex terna su p erio r de la s  c in  
ta s  de tra n sp o rte  2 e s tá , por consigu ien te , a l  mismo n i­
v e l  que l a  su p e rfic ie  tran sp o rtad o ra  de lo s  tran sp o rtes  
contiguos. Las c in ta s  2 son accionadas por un motor in ­
d iv id u a l montado en e l  mismo módulo o b ien  por uno de d i ­
chos tran sp o rtad o res  con tiguos, por interm edio de unos Hie 
d io s mecánicos adecuados de transm isión  d e l movimiento, 
como pueden se r  engranajes o p o leas.

En l a  F ig . 2 se puede observar con d e ta lle  l a  es­
tru c tu ra  móvil 8 s itu ad a  por debajo de l a  p arte  h o rizo n ta l 
su p e rio r de la s  c in ta s  de tra n sp o rte  2 y l a  cu a l soporta 
a  un c ie r to  número de ro d i l lo s  accionados 3 que pueden g i ­
r a r  apoyados en sus ex tr ' idades. Estos ro d i l lo s  acciona­
dos 3 ocupan lo s  espacios que hay en tre  la s  c in ta s  de 
tra n sp o rte  2 y son p a ra le lo s  a e l l a s .  La d irecc ió n  d e l 
movimiento p e r if é r ic o  de lo s  ro d i l lo s  accionados 3 es por
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pondicular a l a  d irecc ió n  d e l movimiento de la s  c in ta s  de 
tran sp o rte  2. La e s tru c tu ra  móvil 8 puede se r levan tada 
con unos medios de elevación adecuados que produzcan un 
desplazamiento suave, obedeciendo a  un co n tro l autom áti­
co o manual ( lo s  co n tro les no se muestran en e l d ib u jo ).
El n iv e l del plano h ip o té tic o  que pasa por l a  p a rte  supe­
r io r  de lo s  ro d il lo s  accionados 3 y que en l a  posic ión  más 
ba ja  de l a  e s tru c tu ra  móvil e s tá  más bajo que e l n iv e l del 
plano 4 de la s  c in ta s  de tra n sp o rte  2, en l a  posic ión  más 
a l t a  queda, por e l  c o n tra r io , unos m ilím etros por encima 
del n iv e l de dicho plano 4. En e s ta  posición más a l t a  lo s 
ro d i l lo s  accionados 3 son capaces de elevar y sostener un 
objeto que anteriorm ente descansaba en la s  c in ta s  de tra n s  
porte  2 con e l  re su ltad o  de que dicho o b je to , estando ya 
fu e ra  de l a  acción de la s  c in ta s  de tra n sp o rte  ( la s  cuales 
continúan su movimiento reg u la r)  son detenidos en su mar­
cha por los ro d illo s  accionados 3 , sobre lo s  que ahora 
descansan, y girando en e l  sentido de la s  agujas d e l re lo j  
son descargados a la  derecha o b ien  girando en e l  sentido 
co n tra rio  a l  de la s  agujas del re lo j  son descargados a l a  
izqu ie rda  o, incluso  puede hacerse que queden estac io n a­
dos en posic ión  de espera sobre e l  módulo de d is tr ib u c ió n  
1.

En la  F ig . 2 puede verse con un mayor d e ta l le  cómo 
lo s  ro d i l lo s  accionados de un plano in fe r io r  tien e n  en tre  
sus extremos unas po leas locas 7 . Una co rrea  12, que es 
accionada por un motor 9 montado en la  e s tru c tu ra  8 , pro­
v is to  de co n tro l autom ático o manual, pasa de una po lea 
loca  7 a un ro d i l lo  accionado 3 y a s í  sucesivam ente, para 
a s í  conseguir l a  debida transm isión  del movimiento a lo s
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ro d i l lo s  accionados 3 para  su g iro  a la  derecha o a  l a  
izq u ie rd a . Estos ro d i l lo s  accionados 3 están  convenien­
temente fo rrados con un m a te ria l que tenga una c ie r ta  
f r ic c ió n  con lo s  ob je tos que se depositen  sobre e l lo s ,  con 
e l  ob jeto  de que se paren y desplacen sin  deslizam ien tos.

E n tre  la s  d iversas combinaciones p o sib les  puede 
v erse  en l a  F ig . 3 una combinación de módulos de d i s t r i ­
bución 1 . En una prim era posic ión  A de l a  misma vemos 
que dicho módulo 1 e s tá  precedido y seguido por sendas 
c in ta s  tran sp o rtad o ras  a s í  como que e s tá  flanqueado por 
o tras  dos. En una segunda posic ión  B dicho módulo e s tá  
igualm ente precedido y seguido por unas c in ta s  tra n sp o r­
tado ras y a  su izq u ie rd a  t ie n e  o t r a  c in ta  tran sp o rtad o ra , 
pero a  su derecha hay un tran sp o rtad o r de ro d i l lo s  i n c l i ­
nado de acumulación. Por ú ltim o , en l a  te r c e ra  p o sic ión  C 
hay unidos dos módulos de d is tr ib u c ió n  e l  primero de lo s  
cuales e s tá  precedido por una c in ta  tran sp o rtad o ra  y e l  
segundo e s tá  seguido por un plano h o rizo n ta l de acumula­
c ión , estando e l  primero de es to s  módulos flanqueado por 
c in ta s  tran sp o rtad o ras  y e l  segundo por transp o rtad o res 
de ro d i l lo s  h o rizo n ta le s  de acumulación.

La F ig . 4 m uestra unas combinaciones de tran sp o rte  
dores de ro d i l lo s  y de acumulación que se co rtan  en tre  s í  
por coordenadas formando una re d . Los módulos de d i s t r i ­
bución se encuentran en lo s  puntos de in te rsec c ió n  de 

- la s  coordenadas. Con una red a s í ,  que se puede disponer 
formando d iversas combinaciones, se puede hacer que lo s  
ob jetos (p iezas , m a te ria le s , e tc .)  lleguen  a  lo s  operarios 
situados en sus puestos de tra b a jo  situados en tre  la s  
coordenadas, constituyendo una cadena de proceso de la
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producción de una f a c to r ía .
ü l  objeto de e s ta  continuación a l a  exposición 

del invento es aumentar l a  capacidad de l a  red de d i s t r i ­
bución haciendo que l a  misma tenga un gran número de pir-or 
superpuestos a d is t in to s  n iv e le s . Dichos p isos son ín te r  
conectados por úu medio de comunicación que hace posib le  
l a  tra n s fe re n c ia  de un objeto  de un punto cu a lq u ie ra  de 
uno de lo s  p iso s a cu a lq u ie r o tro  punto de o tro  p iso . Este 
medio de intercom unicación e s tá  co n s titu id o  por un monta­
cargas que soporta a una unidad de d is tr ib u c ió n  como la  
ya d e s c r i ta  en l a  so lic itu d  de paten te  p r in c ip a l , l a  cua l 
le  sirve  de apoyo a l  objeto  que se somete a  d is tr ib u c ió n .

Dicho montacargas asciende y desciende por unas 
guías v e r t ic a le s ,  deteniéndose en e l  n iv e l requerido  de 
la s  c in ta s  transpo rtado ras de n iv e l más a l to  o mas ba jo . 
Una vez en e l  n iv e l o p iso  deseado, l a  unidad de d i s t r i ­
bución t r a n s f ie r e  e l  objeto  en l a  d irecc ió n  deseada a  una 
c in ta  tran sp o rtad o ra .

La v en ta ja  proporcionada por e l  invento co n s is te  
en l a  obtención de un d e sa rro llo  do l volumen de acción 
d e l tran sp o rtad o r ya que, en lugar de l im ita rs e  a un so­
lo  p iso , se extiende a d is t in to s  p iso s superpuestos. E llo  
da una considerab le reducción en l a  ocupación de espac io .

Un ejemplo de re a liz a c ió n  d e l medio de in te rco n e­
xión, en tre  lo s  d iversos p isos de una red de d is tr ib u c ió n  
f a c i l i t a d a  por e s te  invento es l a  que se describe a con­
tinu ac ión  haciendo re fe re n c ia  a  l a  f ig u ra  5 que se acom­
paña. En dicha f ig u ra , para conseguir una mayor s im p lif i  
cación, se represen tan  únicamente dos p iso s , e l 1 y e l  2, 
de una red de d is tr ib u c ió n  formada por unas c in ta s  t r a n s -
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1 portadoras que se co rtan  en coordenadas. Dichos p isos 1 
y 2, únicamente rep resen tados, e s tán  in terconectados por 
un medio co n s is te n te  en un montacargas 3 que lo s  c o r ta  en
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lugares e s tab le c id o s , uno encima de o tro , en .un punto de 
in te rsec c ió n  de la s  coordenadas de cada p iso . E l monta­
cargas 3 e fec tú a  su desplazamiento v e r t i c a l ,  con p o s ib i l i -  
-dad de detenerse obedeciendo a un mando en e l  p iso  d e l n i ­
v e l  deseado, deslizándose por unas guías v e r t ic a le s  4 mon­
tad as en la s  esquinas de un hueco v e r t i c a l  de p la n ta  re c ­
ta n g u la r . E l p iso  soportan te  del montacargas 3 , también 
de forma re c ta n g u la r , e s tá  co n s titu id o  por l a  su p e rfic ie  
superio r do una unidad de d is tr ib u c ió n  como l a  que ha sido  
d e s c r i ta  en l a  so lic i tu d  de l a  p a ten te  p r in c ip a l . Este 
p iso  de l a  unidad de d is tr ib u c ió n  queda siempre a l  mismo 
n iv e l exactamente que cu a lq u ie ra  de lo s  p iso s de l a  red 
de d is tr ib u c ió n  en e l  que se detenga obedeciendo a l  mando, 
formando con e s te  p iso  una su p e rfic ie  de tra n sp o rte  s in  
so lución  de con tinu idad .. Por consigu ien te , un objeto  cual 
qu iera  que tenga que se r tra n s fe r id o  desde un punto de uno 
de lo s  p iso s  de una red de d is tr ib u c ió n  a o tro  punto de 
o tro  p iso  do la  misma, es llevado por medio de una unidad 
de d is tr ib u c ió n  que se desplaza vertica lm en te  h a s ta  e l  p iso 
de l a  red 'de d is tr ib u c ió n  en que se encuentra e l  punto de 
d e s tin o .

E l hueco v e r t i c a l  por e l  que se desplaza e l  monta­
cargas con l a  unidad de d is tr ib u c ió n , en lugar de e s ta r  
como se d ijo  anteriorm ente en un punto de in te rsecc ió n  de 
la s  coordenadas del Sistem a de c in ta  tran sp o rtad o ra , puede 
e s ta r  situado  en un punto de l a  p e r i f e r ia  de lo s  p iso s , no 
in te r f ir ie n d o  a s í  la s  ru ta s  d e l sistem a de tra n sp o rtad o r.30
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REIVINDICACION
Los puntos de invención p rop ia  y nueva que se pre­

sentan para  que sean objeto de e s ta  s o lic i tu d  de Paten te 
de Invención en España, por VEINTE años, son los que se r e ­
cogen en la s  re iv in d icac io n es s ig u ien te s :

IB .- Perfeccionam ientos in troducidos en un módulo 
de d is tr ib u c ió n  para sistem as de c in ta  tran sp o rtad o ra  e l  
cu a l comprende: una e s tru c tu ra  f i j a  en forma de p a ra le le ­
pípedo la  cual soporta un c ie r to  número de c in ta s  de tra n s  
porte  cada una de la s  cuales está, un ida por sus extremos 
formando un a n il lo  y la s  cuales están  separadas unas de 
o tra s , son p a ra le la s  en tre  s í  y pueden d e s liz a rse  por enci 
ma de unas su p e rfic ie s  su p e rio res , más anchas, de dicha 
e s tru c tu ra  f i j a ;  un medio de accionamiento p ara  mover s i ­
multáneamente todas la s  c in ta s  de tra n sp o rte  en e l  mismo 
sen tido  y a l a  misma veloc idad , a modo de un plano móvil; 
una e s tru c tu ra  móvil contenida dentro d e l armazón de dicha 
e s tru c tu ra  f i j a  y soportada por e l l a ,  pudiendo d icha estruc  
tu ra  móvil se r desplazada de una prim era posic ión  más b a ja  
a una segunda posic ión  más a l t a  de modo que unos ro d i l lo s  
accionados soportados en sus extremos (con p o sib ilid ad  de 
g ira r )  en dicha e s tru c tu ra  móvil sobresalgan ligeram ente 
por encim a.del plano móvil de dichas c in ta s  de tra n s p o r te , 
pudiendo hacerse que dichos ro d i l lo s  accionables g ire n  a 
l a  izq u ie rd a  o a l a  derecha con movimiento tan g en c ia l p e r­
pend icu lar a l a  d irecc ió n  del movimiento de d ichas c in ta s .

2 $ .-  Perfeccionam ientos de acuerdo con l a  re iv in d i­
cación 18 según lo s  cuales dichas c in ta s  de tra n sp o rte  fo r 
man con su ca ra  e x te r io r , por encima do dichas su p e rfic ie s  
superio res más anchas de dicha e s tru c tu ra  f i j a ,  una super-3 0
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f i c i e  soportante d e s liza b le  a lo  largo  de sus guías de 
apoyo (una por cada una de dichas c in ta s  de tra n s p o r te ) , 
y unos medios p a ra  im primirle.movimiento de deslizam iento 
a  d ic h a s 'c in ta s  de tra n sp o rte , teniendo e s te  movimiento e l 
mismo sen tido  y velocidad que lo s  medios de tran sp o rte  con 
tig u o s  conectados en l ín e a  a  dicho módulo de d is tr ib u c ió n .

3 3 .-  Perfeccionam ientos de acuerdo con l a  r e iv in ­
d icación  13, según lo s  cua les dichos ro d i l lo s  están  sopor­
tados por d icha e s tru c tu ra  móvil de modo que puedan g ir a r  
y a  lo s  que se le s  imprime movimiento de g iro  a la  derecha 
o a l a  izq u ie rd a  por medio de un motor f i j o  a dicha esti-uc, 
tu r a  móvil ( s in  que e s ta  ú ltim a  condición sea necesaria ) 
por interm edio de una c in ta  que rodea parcialm ente a  dicho: 
ro d i l lo s  accionados y a unas poleas locas situ ad as en tre  
dichos ro d i l lo s  accionados.

4 - . -  Perfeccionam ientos de acuerdo con la s  prece­
dentes re iv in d ic ac io n e s , ccaracterizados porque e l  módulo 
co n stituy e  un medio de se lecc ió n  ráp id a  y porque lo s  ob je­
to s  transp o rtad o s por e l l a  pueden a -d isc rec ió n  ser desp la­
zados h ac ia  adelan te  o en una de dos d irecc iones l a t e r a ­
le s  o incluso  permanecer e s tac io n a rio s  en dicho módulo de 
d is tr ib u c ió n .

$8..- Perfeccionam ientos de acuerdo con la s  prece­
dentes re iv in d ic ac io n e s , c a rac te rizad o s  porque e l módulo 
puede c o n s is t i r  en un módulo de d is tr ib u c ió n  optativam ente 
preced ido , seguido o flanqueado, a l a  derecha o a l a  i z ­
qu ierda , (o a ambos lados) por uno o más módulos de d is ­
tr ib u c ió n , por uno o más transp o rtad o res  de d is tr ib u c ió n  
o por uno o más tran sp o rtad o res  de acumulación o de eleva­
ción (o ambos).30
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6 8 .- Perfeccionam ientos 3e acuerdo con la  re iv in d i­
cación ca rac te rizad o s  porque con un sistem a de c in ta s  
transp o rtad o ras d ispuestas en coordenadas, cuyos puntos de 
in te rsec c ió n  es tán  co n s titu id o s  por módulos ce d is tr ib u c ió n  
de acuerdo con cua lqu ie ra  de la s  precedentes re iv in d ic a c io ­
nes la  a  43, se puede e s ta b le c e r  un numero de dichas combi­
naciones.

7 3 .-  Perfeccionam ientos in troducidos en un módulo 
de d is tr ib u c ió n  para  lo s sistem as de c in ta  tran sp o rtad o ra

10 e l  cual comprende un montacargas que se puede desp lazar
por un hueco v e r t ic a l  que cruza lo s  puntos de in te rsec c ió n
de la s  coordenadas formadas por la s  c in ta s  transp o rtad o ras 
de dos o más p iso s , a  d ife re n te s  n iv e le s , de una red de 
d is tr ib u c ió n  de o b je to s , estando p ro v is ta  la  p o sib ilid ad  
de que e l  montacargas que soporta l a  unidad de d is tr ib u c ió n  
sea detenido por un c o n tro l en su c a r re ra  ascendente o des­
cendente de modo que l a  su p e rfic ie  soportan te  de dicha u n i­
dad de d is tr ib u c ió n  quede exactamente a l  n iv e l de la s  c in ­
ta s  transp o rtad o ras d e l p iso  que in te re s a  de d icha red de 
d is tr ib u c ió n , de t a l  modo que forme con e l la s  un plano de 
tra n sp o rte  continuo.

8 8 .-  Perfeccionam ientos in troduc idos en un módulo 
de d is tr ib u c ió n  para sistem as de c in ta  tran sp o rtad o ra .

¡Cal y como se ha d e sc r ito  en l a  Memoria que an te­
cede, representado en lo s  dibujos que se acompañan y con 
lo s  f in e s  que se han esp ec ificad o .
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E sta  Memoria consta  áe ca to rce  h o jas  e s c r i ta s  a 
máquina por una so la .c a ra .
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