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" ‘Hoja num. 1

Bl invento concierne a un dispositivo transyor
tador para un puesto de elaboracién para elaborar varias

veces de modo sucesivo el mismo objeto con el mismo dtil

‘en diferentes lugares del objeto, especialmente vara encua

dernar variss veces un cuaderno de hojas con un equipo en-
cuadernador, en el cual el objeto es t;anéportado, con uns
primera etagg de transporte, a una primera posicidén de ela]
boracidn y-éespués de la realizacién del primer vproceso de
elaﬁoracidnges transportada a una segunda posicidn de ela-
bbracién a lo largo de una etapa intermedia ajustable.

I

Ya se ha conocido uno de tales dispositivos

-transportadores para la introduccidén de un cuaderno de ho-

jas en un eouipo encuadernador, en la cual la etapa de
transporte grande, que transporta.el cuaderno de hojas ha-
cia dentro del equipo encuadernador, habia sido guiadz poyj
un sistema de propuléidn oscilante, que estd unido con ung
tenaza de aprehensidén o elemento §imilar; Esta tenaza de
aprehensidn, después del transporte del cuaderno de hojas
hasta la méguina encuadernadora es soltada, ¥ despuéé de
la primera encuadernacién es aprehendido el cuaderno por
una ;egunda'tenaza de aprehensidn, cue lo transporta adi-
cionalmente por unz etapa intermedia de menor magnitud.
Después de ello la segunda tensza de aprehensién es abier-

ta de nuevo y entonces el cuaderno,_eﬁtretanto acabado de

encuadernar, es retirado por una tercera tenaza de aprehen

sién. Dado que las etapa$ de trensporte de aproximacién y
retirada eran en cada caso de igual 1ongitud,'pero ls eta-
pa intermedia, en el caso de objebos diferentés, V0Y e jem-
plo cuaaernos de hojas a encuadernar de diferentes tamafios

era de diferente magnitud, la suma de todas las etapas de
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— transporte era diversa. Los cuadernos se encontraban. por

en que los objetos son aprehendidos y soltados de nuevo
i i N

Hoja. nam, 2

lo tanto junto al extremo de la etapa de transvorte de re-
tirada, dependiendo del tamafio de la etapa intermedia, en
'diferentesAposiciones, y era mﬁy diffeil recogerlos allf

para el transpérte vlterior Ajustado de modo exacto a un

supsigﬁient%'puesto de elaboracidn. o

Otra desventaja de este dispositivo consiste

tres veces'por los tenazas de aprehensién. Aparte de un
peligro de deterioros paras los objetos, los cuadernos pue
den desplézarse, especialmente antes de que se hayé efec.-
tuado la encuadernacién. , '

Es misién del invento crear un dispositivo
transportador del tipo mencionado al comienzo, que pueda
ser ajustado con facilidad a diferentes longitudes de eta-
pas intermedias y permita un intercalamiento sin problemas
en un transcurso de trabajo global.

B Esta misién es resuelta de acuerdo con el in-
vento haciéndo que el dispositivd transportador tenga un
sistema de propulsién escalonada, aue mantenga constante
la longitud de la etapa de transporte global como suma de
las longitudes de la etapa de transporte y de la etapa ind
termedia, incluso en el caso de ajuste diverso de éstas,

"Preferiblemente el sistema de propulsidn esca-
lonada puede'poseer un mecanismo de embrague, que hace pod
gible en el sistema de propulsidn del dispositivo de +trang—
porte un camino inactivo que produce el mantenimiento de
la longitud global del camino de transporte. Bl camino
inactivo permite ciertas tolerancias en el ajuste de la

etapa de transporte y de la etapa ihtermedia, sin que de
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— este modo se perjudique la exactitud de la longitud de

. mentos de aprehensién gue aprehendan los objetos antes del

A5 .

Hojn nam. 3

transporte global,
De acuerdo con una forma de realizacién prefe-

rida, ademis el dispositivo transportador puede tener ele-

comienzo de la etapa de transporte y lo suelten de nuevo
sdio tras hgbefse terminado la etapa intermedia o una eta-
pa, de retiféda. En tal caso, ventajosamente, la etapa de
transporte de retirada que sigue a la etapa intermedia pue
de ser la etapa de transporte de gproximacién para el si-
guiente objeto. '

Es especialmente ventajosa una férma de reali-
zacidn del sistema de propulsidén escalonada.con un sistems

de propulsién por manivelas y/o por levas curvas, que per-

mite el ajuste especialmente fdcil de la.etapa de transpOj—'
Sy

te y de la etapa intermedia, independiéntemen%e enfre elles
: _ ,

Y a pesar de ello permite a través de un eguipo de enczje

el mantenimiento de la longitud global del camino de trans

porte.

de realizacidén, Asi, por ejemplo, se pueden propulsar me-
diante un sistema de propulsidén dos transmiciones con dife

rentes relaciones de conversidén (ruedas variables o trans—

misiones varigbles sin escalones), oue son°conmutadas, me-

diante embragues de conmutacién, alternativamente para Yea

lizar las etapas de transporte e intermedia, ELl menteni-

miento exacto de la longitud global de camino de transpor~|

te puede ser gobernado en tal caso mediante interruptdres
de fin de carrera. Auncue en tal dispositivo es posible

también, mediante manivelas o levas curvas intercaladas,

.
g
v -

Sin embargo, también son posibles otras formas
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~ lograr exactamente igual que en la forma de reazlizacidén

" ventajosa antes mencionsda una aceleracién y un retardo
| mencionada es més sencilla y menos susceptible a desgaste.

" carrera es también posible utilizar dos sitemas de propul-

Hoja nam. 4

continuos de los objetos, la forma de realizacidn antes
En el caso de un control mediante interruptores de fin de

sién independientes o prever eventualmente sélo un sistemg
de propulsién con una relacién de conversidn y diferentes
tiempos de conexidén., En el caso de estas formas de reali-
zacidn es sin embargo més diflcil lograr la velocidad de
trabajo éptima con el mAximo cuidade o proteccién posible
de 1os objetos y del sistema de propulsién, También son
posibles dispositivos con sistemas de propuisién de para-
da y diferenciales, en los cuales estasrfrsnsﬁisiones ha-
cen gue en'cada caso una de las etapas se retire del cami-
no de transyporte global, de modo que sélo quede la etapa
restante. -
) Fl {nvento provorciona por lo tanto un disposi-"
tivo transportador, en el cuzl los cuadernos de hojas se
presentaﬁ junto al extremo del dispositivo colocados con
exaétitud para su transporte ulterior, La etapa de trans-
porteresracortada 0 alargada de modo correspondiente en
cada modificacidén de la etapa intermedia. Este dispositivg
hace posible también dejar los objetdé en sus elementos
de aprehensién de transvorte durante el transporte de
aproximacidr, la elaborazcién y eventualmente durante e;
transporte de retirada, de manera gue son protegidos y no
existe el peligro de un desplazaniento. Es especialmeﬂte
ventgjoso el empleo de un transportador que avanza esca-

lonadamente, preferiblemente giratorio, a diferencia de
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- 1os dispositivos de avance oscilantes, hasta el momento

utilizados,

Bl dispositivo es especialmente ventzjoso pars

‘encuadernar cuzdernos de hojas, dado. cue las cabezas encug

dernadoras permiten ciertamente una sucesién ritmica gran-

de y no pueden ser dispuestas una junto a otra tan apreta-

- da mente como lo exige el ntimero de encuadernac1ones que

deben realiéarse. Mediante.la encuadernacién con etapa in-
termedia, pgr ejemplo en el caso de utilizacidn de un do-
ble cabezal de ehcuadernacién, Se pueden realizar simult4~
neamente dos encuadernaciones y trag haber realizado la
etapa intermedis se pueden reglizar otras dos encuaderna-
cioﬁes, por lo que en total por cada cuadernorﬁe hojas se
efectdan cuatro encuadernaciones. EL dispositivo; sin em-
bargo, es utilizable también en el caso de fasés de traba-
jo de perforacidn y trocuelado o elaboraciones similares.,
Otras ventajas y caracteristicas del invento
se deducen de las reivindicaciones secundariés Yy de la me—
moria descriptiva, en rekacién con los dibujos. Un ejemplo
de realizacién del invento esté representado esoguemdtica~

mente en los dibujos, ¥y se explica seguldamente con mayor

,Getalle, BEn ellos

La figura 1 muestra una vista en alzado late-
ral esquemidtica del puesto de elaboraéidn con el disposi-
tivo transportador y su s1stema de propulslén escalonada,
en la primera pos1c16n de elaborscidn.

La figurs 2 muestra una representacidén simpli-
ficada en lo que se refiere al sistema de propulsiém del
m@smgrdispositivo en larsegunda posicidn de elaboracién.

La figura 3 muestra una vista superior sobre
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l
— la represéntécidn esouendtica de un ejemplo de realizaciéy
del sistema de propulsién escalonada; y

' Las .figuras 4 hasta 7 muestran cuatro diferen-
tes posiciones del sistema de propulsidn escalonada de

acuerdo con la figura 3,en vista en alzado lateral esgue-

A% )

mética (en algunas figuras sélo sefialada). ,

7 ' jEn la figura 1 se representa esqueméticamente
o un, puesto dé elaboracidn‘ll, gue tiene un Wtil de elabora-
ciﬁn‘lQ, en el caso repregsentado un eouipo encuadernador
10 con un doble cabezal encuadernador 13 para encuzadernar coy
pinzas de ‘alambre. Para el transporte de aproximacién y de
retirada de los objctos 14 gue han de ser sometidos a ela-
boracién, en el ejemplo de realizacién preferido cuadernos
' de hojas, que son encuadernados conjuntamenie en el puesto
15 | de elaboracién, est4 previsto un dispositivo transportadon
15, que contiene una mesa 15, por debajo de la cual gira
un tfansportador 17, vor ejemplo un'transportador de cade-
" na, junto al cual estén colocados elementos de aprehensién
18 que.pasan a través de una rendija de la mesa 16. Uno de
20 los dos rodillos o poleas de cambio de direccién 19 del
transportador es propulsado por un sistema de propulsién
escalonada 20, ‘

- El sistema de propulsién escalonada, mosirado
en una representacién vor blooues esqﬁemética, posee en el
25 ejemplo de realizacién representado en la figura 1 un sis-
tema de propulsidn global 20’, que puede ser sincronizado
por ejemplo con el sistema de propulsién de la migquina en-
cuadernadora 12 y propulsa dos transmisiones‘zz, 23, las
cuales fienen uﬁa relacién de convergién diversa y ajusta-

30 ble. Puede tratarse tanto de transmisiones de ruedas va-

03018
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~ de ser también un sistema de propulsién escalonada de otrg

. das algo asimétricamente con respecto 2l objeto, de manerg

HMnnhm7

rigbles como también de transmisiones ajustables sin es-
calones. | o _

Los érbqles de ftoma de fuerza de las transmi-
siones 21, 22 actdan a través de embrégues de conmutacibn
23, 24 sobre un Arbol de propulsién 25 para la polea de
propulsién 19 del transportador. ,

Un aparato de control 26;gobierna el acopla~-
miento ¥y deFacoplamiento de los embragues 23, 24, a saber
en funcién de la posicién del transportador. Esto podria
reglizarse por ejemplo mediante ipterruptores de fin de
cerrera 27, 28, que cooperan con los elementos de aprehen-
sién 18. Sin embargo, también es posible influir sobre los
embragues baséndose en otrgs magnitudes, por ejemplo de-
termin:zdzs posiciones de la transmisién, etc.

En la figuras 2 se representa’el eqﬁipo idéntid

co, solo que el sistema de propulsién escalonada, que pue-

tipo, se representa unicamente mediante un bloaue. _
El modo de funcionamientd del ecuivo es como
éigue: los objetos 14, es decir los cuadernos de hojas,
son aprenendidos a la entrada del puesto de elaboracidn
(en los dibujos a la izquierdé) por los elementos'de apré-
hensién 18 del transportador 17. Con una, primera'etapa de
transporte T, relativamente grande, el objeto 14 es lleva-
do por debajo del Util dg elaboracién, a saber a una pri—
mera posicidén de elaborabién (figura 1). En tal caso las

dos cabezas encuadernadoras 13 estdn dispuestas desplaza-

que al encuadernar con cuatro pinzas se deben rebatir si-

multéneamente la primera y tercera pinzas. Después de ello
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— el dispositivo de transporte 15 pasa a una etapa interme-

" @dia Z relativamente pequefia al segundo puesto de elabora-
‘ces otras dos pinzas de alambre a saber las pinzas segunda

" pa intermedia Z proporciona la etapa de transporte global

Hoja ntm, 8

cién (figura 2) y el Gtil de elaboracidn 12 coloca enton-
¥y cuarta. La suma de la etapa de transporte T y de la eta-
G, ¥ su longitud es exactamente constante, Por lo tanto,

junto a la salida, (extremo derecho) delrpuesto de elabo--

racidén, el cuaderno de hojas, ahora encuadernado, se en—

cuentra en una posicidn definida con exactitud ¥ ahora pue
de ser recogido con facilidad por otro transportador y
eventualmente puede ser conducido inmediatamente y ajusta-
da con exactitud a un otro puesto de elaboracién. Ademés

de ello, puede reconocerse gque 1os objetos 14 son aprehen-|

didos por el elementa de aprehensién al comienzo del trans
portador y durante la elaboracidén y hasta la transferencisg

al siguiente puegto de elaborazecidn permanecen aprehendidos

por este elermento de aprehensién,,ﬁe modo que queda excluif
do el peligro de un desplazamiento de los objetos (resba-
lamiento de los cuadernos de hojas) o de un deterioro.

La propulsidén escalonada 20 de acuerdo con la

figura 1, oue vor ejemplo puude producir el mov1m1ento arri-

ba descrito del transportador, trabqga del s1gu1ente modo:
por el sistema de propulsidén global 20’, por eaemplo un mo
tor de propulsién, que propulsa también al Gtil de elaborar
cién, las dos transmisiones 21 ¥ 22 son propulsadas con dit

ferentes relaciones de conversién. Se supondri que la trange.

misién 21 tiene la mayor velocidad para Ia etapa de trans-
porte T y que la transmigidn 22 tiene el menor ndmero de

revoluciones para la etapa intermedia Z., Al comienzo, ambo

.
LA
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_porte T es 2l mismo tiempo etapa’de transporte de aproxi-

‘el transportador 17 se pueden efectuar tanto durante el

7_ Hoja nim. 9

embragues estén abiertos o desacoplados. Para realizar la
etapa de transporte, a través del aparato de control 26
se cierra o acopla elhembrague 23 y el transportador avand
25 desde la posicién segn la figura 2 a la posicién se-
gin la figura 1. Entonces resﬁonde o reacciona el inte-

}ruptor de fin de carrera 27 Yy es abierto el embraguec 23.
Piene lugar la encuadernacién y después de ello es cerra-
do el embrague 24, .y se lleva a cabe la etapa intermedia
Z, EL interruptor de fin de carrera 28 emite la sefial pa-
ra la terminacién de laretapa intermedia Z, después de lo
cual el aﬁarato de control 26 abre de nueve el embrague

24, Hediante el interruptor de fin de carrera se determi-

na la longitud exacta de la etapa de transporte global Gj

pas.

Al avanzar los objetos 14, la etapa de trans-

macién y de retirada, Dependiendo de las condiciones es-

peciales, la sujecién del objeto 14 y/o la retirada desde

intervalo enire la etapa intermedia y la etapa de trans-
porte como también durante el intervalo entre la etapa de
transporte y la etapa intermedisa.

- Se prefiere especialmentévun sistema de pro-
pulsién escalonada 20',:gue es explicado con ayuda de las

figuras 3 hasta 7. En este caso se trata de un sistema meq

cdnico de propulsidén escalonada, cgue tiene especialmente
poco desgaste, es ficilmente ajustable y trabaja de rodo

cuidadoso, ya que permite relaciones uniformes de acelers:

cién y de deceleracién. La propulsién se efectia mediante

=
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- un 4rbol 30 giratorio de modo uniforme, sobre el cual es—

Hoja ntm, 10

tdn colocadas de modo solidario en rotacién una leva curva
31 y una manivela 32. La manivela 32 est4 unida articula~
demente con una barra de empuje 33 cuyo otro extremo estd
en unién articulada con un segmento dentado 34, el cual es|
sugceptible de bascular alrededor de un eje 35. Ia artlcu—
lacidén de barra de empuge es desplazable, tal como se in-
dica por 1a{rend13a 36, en direccién radial junto al seg-
mento, de menera tal quevel 4ngulo de basculacién del seg-
men@o puede ser modificado, a igualdad de rgdio de la ma-
nivela 32.. .

El segmento dentado 34 estd en aplicacién o
engrane con una rueda dentada 37, la cual est4 acoplada a
través de una rueda libre 38 con el 4rbol de propulsidén 39.
para la rueda de propulsidén 19 del transportador 17. Ade-
més de ello, estd previsto un mecanismo de embrazgue 40 oue
tieng_una polea 41 situzda fijamente sobre el 4rbol 39,
con un resalto déileva 42 y un trinquete 43, que puede cood
perar con el resalio de leva 42 y est4 apoyado de modo sus-
ceptiblelde bascular junto 2 un extremo de una palanca 44
libremente basculable sobre el éxbol 39, y esté cargado med
dlante un resorte de tra0016n.

El otro extremo de la palanca 44 estd unido a
través de una barra 45 con una palanca 46, que es suscepti-
ble de bascular alrededor de un eje 47 y junto a uno de sud
extrernos lleva un rodillo de leva 48, que rueda sobre la
leva curva 31. La barra 45 est4 colocada de modo desplaéa—»
ble y articulado junto al brazo de lz palanca 42 que estd
opuesto al rodillo 48, lo cual se indica mediante la rendi-
ja 49, ' . '

.
e
v
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" pulsién escalonada de acuerdo con las Tiguras 4 a 7 es co-

.mienzo del tramo 50 -sin pendiente, en forma de semicirculo

Hojn nam. 11

i .

ia superficie de levas curvas, es decir la su-
perficie periférica de la leva curva 31, tiene dos zonas,
entre ellas una zona exactamente con forma de circulo, en
la cual la leva curva, durante su giro, no tiene ningtn
tipo de pendiente, Esta zona ge encuenira gbajo en la fi-

gura 4, a la derecha en la figura 5, arriba en la figura

i
6 ¥ 2 la izguierda en la figura 7, y ocupa en cada caso lal

mi?ad de la periferia de la leva curva. En la zona restan-
te'la leva curva tiene por el contrario una menor distan-
cia al centro, es decir estéd aplanada.

E1l modo de funcionamiento del sistema de pro-

mo sigue: )
" En la figura 4 el segmento dentado 34 ha bas-
culado a su posicién derecha mis exterior y el rodillo de

leva 48 situado junto a la palanca 46 se encuentra al co-

de la leva curva 31, El resalto de leva 42 se encuentra en
la posicidn representada en la figura 4, ciertamente toda-
via junto a la superficie de leva 51 del tringuete 43, pe-
ro puede moverse libremente en sentido dextrorso.

El 4rbol 30 se mueve ahora en sentido sinis-
trorso, y a través de la manivela 32 y de la barra de em-
puje 33 el segmento 34 es desvlazado tambidn en sentido
sinistrorso, de manera que la rueda dentada 37 gira en sen
tido dextrorso (véase tambidn la figura 5). La rueda libre
38 bloquea en esta direccién, de manera que el &rbol 39,
la polea 41 y, por consiguiente, también el transportador
17, son arrastrédos conjuntamente., En tal caso el'transpof.

tador efectia su etapa de transporte T, A iravés de la po-

T

t
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{

sicién central, aue se representa en la figura 5, el dis-
positivo es movidb a una posicién, ocue se repfesenta'en
la figura 6. En tal caso el resalto de leva 42, después
de gue ha efectuado algo menps-de una rotacidn (correspon—
diente a la etapa de transporte), se encuenira a corts dig-
tancia delan;é del trinquete 43. Este trinqueté habia per-
manecido ha/ta entonces inmévil, dado que era recorri@o el
tramo sin pgndiente 50 de la leva curva 31. Ahora, sin emd
bargo, el rodillo de levs 48 se mueve sobre el tramo de
levg curva mis plano'52 ¥, bajo la fuerza de un resorte de
traceidn, la palanca 46 es hecha bascular en sentido. dex-~
trorso. Esto a su vez hace bascular sobre la barra 45 a
la palanca 44 en sentido sinistrorso, de menera que el
trinquete 43 se aplica sobre el resalto de leva 42, sien-
do desprendido 2lgo a causa de su pendiente de aproxima-
cidn o éntrada. Entonces, se encaja bajo la fuerza de su
reso?te en el resalto de levas y, finalmehte, después de
que el rodillo d; leva 48 ha superado el punto m&s bajo
del tremo de leva curve 52, es hecho bascular por la pa-
lanca 44'de nuevo en el sentido dextrorso. Cuando ha ter-
ninado el tramo plano de la leva curva 52 (figura 4) la
palanca 44 es basculada de nuevo a su posicidn mds exteriof
en sentido dextrorso., E1 movimiento entre la posicién se-
gin la figura 7 y la posicidén segin la figura 4 establece
por lo tanto dﬁa'etapa intermedia més corta 2., Durante es-
te tiempo, es decir entre las posicionés gegiin la figursg
6 ¥y la figura 4, la manivela 32 habia arrastrado, a través
de la barra de empuje 33, al segmento 34 nuevamente a su
posicidén final izcuierda, pero el giro de la rueda dentada’

37, 2 causa de la rueda libre 38, que no bloguea en esta
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- direccidn, no pudo ser transmitido al &rbol 39.

Ventonces alternadamente por el trinquete dos resaltos de

1 de manlvela en la realizacién de la etapa de transporte vy

fffOJR nGm. 13 i

i-

Puede reconocérse que este dispositivo es f4-
cilmente ajustable mediante desplazamiento de los brazos
de palenca junto al segmento 34 y a la palanca 46. Por con-
Siguiente, se puede gjustar la magnitud de la etapa de '
transpozte y de la etapa 1ntermed1a, 'sin que se peraudloue
el mantenlmlento de la longitud global exacta del camino
de transporte G por cada doble etapa. Esta es, en efecto,
enfel ejempl& répresentado, exactamente igual g un giro de
la polea 41 y'por io tanto del 4rbol 39. Se hari observar
adui gue la polea %ambién puede girar varias veces por ca-
da etapa de tfansporte, e incluso son posibles fracciones
de giro o miltiplos del mismo., Asi, por ejemplo, en una
formg de realizacidén realizada, el giro puede ser flgauo

a 1— rotaciones vor cada etapa globzal, siendo aplicados

leva 42. '
Al comienzo de la etapa intermedia se estable-
ce en la forma de realizacién representada un cierto cami-

no inactivo, que se basa en oue el trinquete 43 se aplica

algo més sobre las levas 42 que lo cue seria indispensabled

mente necesario vars su encaje. De esta manera se puede

compensar autométicamente una eventusl inexactitud en el

ajuste entre la etapa de transporte T'& 1la etapa intermedis

Z, por el hecho de que el primer movimiento de basculacién
de la palanca 44 en sentiao dextrorso todavia no es transf
mitido al &rbol 39, hasta que el trinquete se aplique al
resalto de leva 42,

Puede reconocerse que, & causa del movimiento

e
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- del control por levas curvas para la etapa intermedis, los

movimientos pueden ser acomodados entre sl muy bien en sus

comportamientos de aceleracién y deceleracidn, y por lo
tanfo el dispositivo puede trabajar con méxima velocidad
de trabajo, con la méxima proteccidén ﬁqsible del disposi-
tivo y de 1os‘objetos. La longitud de los intérvaios nece-
"sarios para el tratamiento pusde ser determinada por la
forma y la orientacién de la leva curva 31 en cooperacién

con el gjuste de la etapa intermedia.

f
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‘e haber realizado el primer proceso de elaboracidn es

que el dispositivo de transporte posee un sistema de pro-

-escalonada posee un mecanismo de embrague, gque hace posi~

te en la propulsidén del dispositivo de transporte.
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- REIVINDICACIONES

Los puntos de invencién propia y nueva gue se
presentan para que sean objeto de esta solicitud de Paten-

te de Invencién en Espafia, pof VEINTE afios, son los que se

_ flé.é Disvositivo de transporte para un puesto
de[elaboracién para la elaboracién sucesiva en varias ve-
ceé del mismo objeto con el mismo ¥til en diferentes luga-
res del objeto, especialmente para encuadernar varias ve-
ces un cuaderno de hojas con un equipo encuadernador, en
el-cual el objeto, con una primera etapa de transporte, es

aproximado a una primera posicibén de elaboracién y después

transportado a lo largo de una etapa intermedia ajustable

a una segunda posicién de elaboracién, caracterizado por-

pulsidn escalonada, que mantiene constante la longitud de
la etapa de transporte global como suma de las longitudes
dé la etapa de transporte y de la etapa infermedia, inclu-
S0 en el caso de ajuste diverso de la etapa intermedia.

22 ,~- Dispositivo de transporte segin la reivin

dicacién 12, caracterizado porque el sistema de propulsién

ble el mantenimiento de up camino inactivo, que produce el

mantenimiento de la longiéﬁd global del camino de transpor

; '32,- Dispositivo de transporte segin la reivin.
dicacidén 28, caracterizado porque el camino inactivo esté

previsto entre la etapa de %ransporte ¥ la etapa interme-

A
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—dia. , _ - _
42~ Disvositivo de transporte segin una de lag
precedentes reivindicaciones, caracterizado poroue el sis-
‘“tems de propulsién escalonada estd estructurado de manera
tal que son ajustables independientemente entre si la eta-
pa de transporte y la etapa intermedia. :
8,~ Digpositivo de transporte segin una de laL
.precedentes{reivindicaciones, caracterizado porque la eta-
pa de transporte de retirada, que sigue a la etapa intermes
dia, es la etapa de transporte de aproximacidén para el si-
guiente objeto.
62,- Dispositivo de transporte segﬁn unz de las

=\

precedentes reivindicaciones, caracterizado porque posee
elementos de aprehensién que aprehenden los objetos antes
del transporte de aproximacién al puesto de tratamiento, y| -
s6lo los sueltan de nuevo después de haber terminado la
elaboracién o degpués de su transporte de retirada desde
el puesto de elaboracién. ‘
1 &,~ Dispositivo de transporte segin una de lag
precedentes reivindicaciones, caracterizado porque tiene
un transportzdor que gira escalonadamente,
82,- Dispositivo de transporte segdn una de las
precedentes reivindicaciones, caracterizado porgue el sis-
tema de propulsién escalonada posee uﬁ‘sistema de propul-

sién por manivelas y/o por levas curvas,

2, Dispositivo de transporte segin la reivini
dicacién 82, caracterizado porcue el sistema de propulsién
para la etapa de transporte se efectia a través de una
transmisién de levas curvas en unién con una rueda libre,

108,~ Dispositivo de transporte segin la reivin-
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rdicacidﬁ Qﬁ,rgaracterizado porque para la propulsidn del
transportador est4 previsto un segmento dentado éuscepti—
ble ‘de ser hecho bascular por la manivela, el cual segmen-
.t0 coopera con una rueda dentada sobre un &rbol de propul-
sién del transportador,

11%,~ Dispositivo de transporte segin ung de
las precedentes re1v1nd1caclones, caracterizado porcue el
sistema de propulsidn para la etapa intermedia tiene wn
dispositivo de encaje, que para la realizacién de la eta-
pa intermedia encaja en una pieza gue determlna el final
de la etapa intermedia,

122,-~ Bispositivo de transporte segin una de
las reivindicaciones 82 g 112, caracterizado porque el
sistema de propulsién para la etapa intermedis ticne un
sistema de propulsién por palanca gobernado per una leva
curva,

{ 132,- "DISPOSITIVO D= ERANSDO&TV PARA UN PUES-
70 DE ELABORACICN",

Tal y como se ha descrito en la Hemoria que
antecede, representado en los dibujos oue se acompaaan, Yy
para los fines que se han especificado,

Esta Memoria consta de diecisiete hojas escri-

tas a miguina por una sola cara,

Madridy | pNE1978
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