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CAMPO DEL INVENTO
Este invento se refiere a transportadores 

y, más particularmente, a un transportador de eslabones o 
tramos múltiples capaz de moverse a lo largo de trayecto­
rias rectas o curvas.

ANTECEDENTES DEL INVENTO
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Son bien conocidos los transportadores -- 
formados de eslabones interconectados y han sido construí 
dos de muchas formas diferentes para proporcionar movimieñ 
to a lo largo de una trayectoria prevista. Un tipo de trsñj: 
portador conocido, como se muestra por ejemplo en las pa­
tentes norteamericanas 3.144.124,y 3.706.200, utiliza una; 
pluralidad de eslabones que tienen rótulas o articulacio­
nes interconectadas por medio de pasadores de pivotamien- 
to para proporcionar movimiento relativo de los eslabones 
o tramos en un plano normalmente vertical, transversal al 
plano del transportador. Otro tipo de transportador de es 
labones o tramos múltiples, conocido como transportador 
de flexión lateral o flexible lateralmente, se muestra en 
las patentes norteamericanas 3*512.627 y 3.776.349, com­
puesto de eslabones o tramos interconectados mediante pa­
sadores de pivotamiento, estando cada pasador de pivota- 
miento dispuesto a través de una junta de articulación - 
o rótula con una abertura agrandada para permitir el moví 
miento angular lateral de los eslabones , así como el mo­
vimiento pivotante de los eslabones alrededor del eje de 
los pasadores. Una estructura adicional de transportador 
se muestra en la patente norteamericana número 3*768.631 
y el cual está compuesto de una serie de eslabones o tra-
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-mos de plástico moldeado, cada uno de los cuales tiene 
una parte de cabeza que está acoplada a una parte de pa­
ta bifurcada de un eslabón adyacente y articulado a la 
misma por un pasador de pivote que se extiende lateralmen 
te a través de los eslabones. La abertura a través de la 
parte de cabeza en la que está dispuesto el pasador está- 
configurada para permitir el movimiento angular de eslabo 
nes adyacentes en el plano del transportador, así como el- 
movimiento angular de eslabones adyacentes alrededor del , 
eje del pasador de pivotamiento. Otra estructura de trans­
portador es el objeto de la patente norteamericana 3.777S7n 
en la que un conjunto de plataformas están articuladas a 
placas de soporte situadas debajo por medio de pivotes ñor 
malmente verticales para proporcionar el movimiento rela­
tivo entre plataformas y los miembros de soporte alrede­
dor de un eje normalmente vertical, estando los miembros 
de soporte articulados alrededor de un eje normalmente ho 
rizontal para permitir la inclinación del transportador. 
Otro tipo de transportador utiliza una interconexión de 
bola y receptáculo para los eslabones, mostrándose ejem­
plos en las patentes norteamericanas 3.344.905 y 3-730.331

RESUMEN DEL INVENTO

25
Brevemente, el presente invento proporcio 

na un transportador que comprende una pluralidad de esla­
bones o tramos modulares idénticos interconectados y capa 
ces de moverse en trayectorias de recorrido rectas y de 
curvas múltiples. El transportador es operativo para ser 
movido en una trayectoria curva en el plano del transpor­
tador y en una trayectoria curva en un plano transversal30
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con respecto al plano del transportador. Cada eslabón del 
transportador sirve como una unidad modular idéntica que 
incluye extremos de eslabones o tramos conectados a pivo- 
tamiento a los extremos de eslabones adyacentes para efec 
tuar un movimiento pivotante relativo de los eslabones 
adyacentes alrededor de un primer eje. Cada eslabón modu­
lar está compuesto de dos secciones que están unidas a . 
pivotamiento en una posición intermeida a los extremos 
de los eslabones para efectuar un movimiento pivotante re 
lativo de las secciones alrededor de un segundo eje orto­
gonal al primer eje. Así, las secciones de eslabón son 
relativamente pivotables en un primer plano, mientras que 
los eslabones adyacentes son relativamente pivotables en 
un plano ortogonal, y un transportador compuesto de estos . 
eslabones interconectados es, por lo tanto, movible bidi- 
reccionalmente para proporcionar transporte versátil- a 
lo largo de varias trayectorias previstas.

En una realización del invento, las sec­
ciones de eslabón están unidas a pivotamiento para movi­
miento relativo entre ellas alrededor de un eje normalmen 
te horizontal, mientras que los eslabones adyacentes es­
tán unidos a pivotamiento para moverse relativamente al­
rededor de un eje normalmente vertical. En otra realiza­
ción, las secciones de eslabón están unidas a pivotamien­
to para moverse relativamente alrededor de un eje normal­
mente vertical, estando los eslabones adyacentes unidos 
a pivotamiento para efectuar movimiento relativo alrede­
dor de un eje normalmente horizontal. Están formados inte, 
gralmente con los eslabones modulares dientes de rueda de 
cadena para cooperar con ruedas dentadas de cadena vertí-
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, cales u horizontales para transportar el transportador en 
cualquier plano. Un diente de rueda de cadena dispuesta 
verticalmente de cada eslabón modular está dispuesto en­
tre un par de pivotes horizontales, mientras que un dien­
te de rueda de cadena dispuesta horizontalmente, de cada 
eslabón, esté dispuesto entre un par de pivotes vértice-. 
les.

Los eslabones modulares pueden incluir un 
conjunto espaciados de nervios verticales cuya superficie 
superior define una superficie de transporte. El conjunto 
de nervios de cada eslabón puede estar en relación acopla­
da de intercalación con respecto a un conjunto de nervios 
similar en eslabones adyacentes para proporcionar una su­
perficie de transporte plana realmente continua, incluso 
durante el movimiento del transportador a través de una 
trayectoria curvada en el plano del transportador. Los ej3 
labones están preferiblemente moldeados de un material 
plástico de alta resistencia, mientras que los pasadores 
de interconexión que unen los eslabones y las secciones 
de eslabón pueden ser también del mismo material o de un 
material plástico compatible.

DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

25
El invento resultará más completamente 

comprensible de la siguiente descripción detallada toma­
da en relación con los dibujos que se acompañan, en los 
cuales:

La figura 1 es una vista superior de un 
transportador según el invento;

La figura 2 es una vista en perspectiva,

#:

30
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en despiece ordenado y arrancada, de las secciones de es­
labón según el invento;

La figura 3 es una vista en perspectiva, 
en despiece ordenado, de las secciones de eslabón de la 
figura 2;

La figura 4 es una vista en perspectiva * 
arrancada de las secciones de eslabón interconectadas;

La figura 3 es una vista en alzado de los 
eslabones interconectados;

La figura 6 es una vista en alzado que 
ilustra la cooperación del nuevo transportador con una 
rueda dentada de cadena vertical;

La figura 7 es una vista inferior en sec 
ción que ilustra la cooperación del nuevo transportador 
con una rueda dentada de cadena horizontal;

La figura 8 es una vista en perspectiva 
de un pasador de pivotamiento utilizable en el nuevo 
transportador;

La figura 9 es una vista en perspectiva, 
en despiece ordenado, de una sección de eslabón de una 
realización alternativa del invento; '

La figura 10 es una vista inferior en 
perspectiva de una de las secciones de eslabón de la fi­
gura 9;

La figura 11 es una vista en alzado par­
cial* y en perspectiva parcial, en despiece ordenado, de 
la realización alternativa de la figura 9;

La figura 12 es una vista en perspectiva 
de la realización alternativa mostrando los eslabones in 
terconectados;
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Las figuras 13 y 14 son vistas inferiores 
en perspectiva que ilustran la cooperación de la realiza­
ción alternativa con una rueda dentada de cadena vertical 
y horizontal, respectivamente;

Las figuras 13 a 17 son vistas en planta 
de variaciones de la realización de la figura 9 ilustran­
do partes laterales sucesivamente abocinadas del eslabón 
modular; y

La figura 18 es una vista esquemática en 
alzado de secciones de eslabón interconectadas, unidas 
por una bisagra integral.

DESCRIPCION DETALLADA DEL INVENTO
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Haciendo referencia a la figura 1, se 
muestra en ella una vista en planta de los eslabones coo­
perantes del nuevo transportador, los cuales están monta­
dos a pivotamiento alrededor de dos ejes mutuamente per­
pendiculares para proporcionar movimiento al transporta­
dor en una trayectoria curva dentro del plano del transpor 
tador y dentro de planos transversales al plano de trans­
porte. Cada uno de los eslabones interconectados está mos­
trado generalmente por 10 y está constituido por dos sec­
ciones 12 y 14 articuladas para moverse a pivotamiento al­
rededor de un pasador 16. Normalmente, los eslabones 10 
de cada transportador están dispuestos horizontalmente pa­
ra fines de transporte y, por conveniencia, el pasador 16 
se considerará que es el pasador horizontal, mientras que 
se considerará que el pasador 18 es el pasador vertical.
Un conjunto de nervios espaciados 20 están dispuestos a 
lo largo de cada eslabón 10 y verticalmente desde el mis­
mo para definir una superficie de transporte. Estos ner­
vios 20 cooperan con conjuntos similares de nervios de

i
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eslabones adyacentes 10 de tal manera que los nervios per 
manecen sensiblemente en relación de acoplamiento interca­
lado durante el movimiento curvado del transportador en 
el plano de transporte, con lo que se proporciona una su­
perficie de transporte realmente continua sin gargantas o 
espacios de separación en la misma entre los eslabones,' a 
través de los cuales podrían caer los artículos o atascar 
se. Las secciones 12 y 14 de eslabones 10 están preferi­
blemente moldeadas de un material plástico de alta resis­
tencia. Los pasadores de pivotamiento 16 y 18 pueden ser " 
del mismo material. Las partes articuladas de los eslabón - 
nes interconectados son de una construcción que se des­
cribirá y que proporciona notable resistencia mientras 
permite el movimiento pivotante previsto.

La construcción de secciones cooperantes 
12 y 14 de eslabón se muestra más particularmente en las 
figuras 2 a 5* La sección 12 incluye una parte de articu­
lación central 22 y brazos que se prolongan hacia fuera 
24 y 26, extendiéndose en oposición desde la parte de ar­
ticulación 22 y que se sitúan a lo largo de un primer eje 
28 alrededor del cual pueden pivotar las secciones 12 y 14 
y - cuyo eje es transversal al eje geométrico 30 del trans 
portador alrededor del cual están dispuestas simétricamen 
te las secciones 12 y 14. Una placa horizontal 32 de rue­
da de cadena está dispuesta debajo de los brazos 24 y 26 
y coopera con una placa de rueda de cadena similar en la 
sección 14 para engranar con una rueda dentada de cadena 
dispuesta horizontalmente para accionar los eslabones en 
un plano paralelo al plano de la rueda dentada de cadena 
y la superficie de transporte, usualmente un plano hori-
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zontal. La parte de articulación 22 incluye una plurali­
dad de dedos paralelos separados 34 que se extienden a 
lo largo del eje y que cooperan con dedos separados simi­
lares de la sección 14.

Los brazos 24 y 26 incluyen, a lo largo 
del lado de confrontación de la sección 12, una plurali­
dad de muescas 36 que cooperan con partes conjugadas del 
lado de confrontación de la sección 14. Unas aberturas 38 
están previstas en los dedos 34 y el lado con muescas de 
los brazos 24 y 26 para definir una abertura alineada con 
el eje 28 y para recibir un pasador horizontal 16 para la 

- interconexión pivotable de secciones 12 y 14. La parte de 
articulación 22 incluye también una pluralidad de placas 
paralelas separadas 40 que se extienden a lo largo de un 
segundo eje 42 que es perpendicular al eje 30 del trans­
portador y al primer eje 28. Las placas separadas 40 coo­
peran con un conjunto similar de placas separadas de la 
sección 14 de un eslabón adyacente para proporcionar mo­
vimiento pivotable alrededor del segundo eje 42, normal­
mente el eje vertical. Una abertura 44 está prevista a 
través de las placas 40 de la parte de. articulación 22 
alineada con el eje 42 y destinada a recibir un pasador 
de pivotamiento vertical 18 alrededor del cual se puede 
mover los eslabones adyacentes 10.

La sección 14 incluye también una parte 
de articulación central 50 y brazos dirigidos hacia fuera 
52 y 54 que a su vez soportan una pluralidad de nervios 
elevados separados 20, cuyas superficies superiores defi­
nen la superficie del transportador. Una placa 56 de rue­
da de cadena horizontal está dispuesta debajo de los bra-

- +.
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_zos 52 y 54 y coopera con la placa 32 de rueda de cadena 
de la sección 12 como se ha descrito anteriormente. Una 
placa de rueda de cadena vertical 58 está dispuesta deba­
jo de la placa de rueda de cadena horizontal 56 y coopera 
con una rueda de cadena dispuesta verticalmente para pro­
porcionar movimiento de los eslabones 10 a lo largo del 
eje 30 del transportador. Los brazos 52 y 54 incluyen una 
pluralidad de pestañas separadas 60 que cooperan con mues­
cas respectivas 36 de los brazos 24 y 26 de la sección 
12 y que incluyen aberturas 62 para alojar el pasador ho­
rizontal 16. La parte de articulación 50 incluye una plu- 

- ralidad de dedos paralelos separados 64 que se extienden 
a lo largo del eje 28 y construidos para relación de aco­
plamiento con los dedos 34 de la sección 12. Están también 
previstas unas aberturas a través de los dedos 64 para re­
cibir el pasador de pivotamiento 16. La parte de articu­
lación 50 incluye también una pluralidad de placas para­
lelas 65 que se extienden a lo largo del eje vertical 42 
y que cooperan con las placas separadas 40 de la sección 
12 del eslabón adyacentes 10. Una abertura 66 está pre­
vista a través de las placas 65 y a través de la cual es­
tá dispuesto un pasador vertical 18, con las placas 65 en 
acoplamiento con placas 40 del eslabón adyacente 10.

Se apreciará que cada sección 12 y 14 de 
cada eslabón 10 incluye un extremo de articulación para 
cooperación pivotante con un mientro adyacente. Asi, pa­
ra la sección 14, las placas 65 forman parte de un pri­
mer extremo de articulación, mientras que los dedos 64 
forman parte de un segundo extremo de articulación..Para 
la sección 12, los dedos 34 forman parte de un tercer ex-

17048
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- tremo de articulación, mientras que las placas 40 forman 
parte de un cuarto extremo de articulación.

Cada una de las secciones de eslabón 12 
y 14 son de construcción integral o enteriza, preferible­
mente moldeada de material plástico de alta resistencia. 
Los pasadores de pivotamiento 16 y 18 son también prefe­
riblemente de material plástico y pueden ser como se mués 
tra en la figura 8, teniendo una cabeza 100 y una parte 
extrema de enganche 102 para la retención del pasador en 
los eslabones. Las secciones de eslabón son pivotables 
alrededor del eje horizontal, mientras que los eslabones 
adyacentes pueden pivotar alrededor del eje vertical de 
tal manera que el transportador formado de eslabones in­
terconectados puede ser transportado en una trayectoria 
que puede incluir curvas en los planos horizontal y ver­
tical, asi como proporcionar movimiento a lo largo de pía 
nos inclinados. Así, la construcción del nuevo transporta 
do proporciona funcionamiento extremadamente versátil uti 
lizando eslabones de transportador de una forma simple ñor 
malizada. En vitud del invento, no es necesario utilizar 
diferentes transportadores para diferentes movimientos 
de transportador, tal como un tipo de transportador para 
movimiento a través de curvas en un plano horizontal y 
otro tipo para movimiento a través de curvas en un plano 
vertical.

El movimiento del transportador en una 
trayectoria circular en el plano vertical se muestra en 
la figura 6. Una rueda de cadena 70 dispuesta vertical­
mente puede girar alrededor de un eje horizontal 72 e in­
cluye dientes 74 de rueda de cadena que engranan con las
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superficies delantera y trasera de las placas 58 de rue­
da de cadena. Más particularmente, cada placa $8 de rueda 
de cadena incluye superficies delantera y trasera 76 que 
son de configuración curvada para acoplarse con las super 
ficies de confrontación de los dientes 74 de rueda de ca 
dena. Cada placa 58 de rueda de cadena está dimensionada' 
y configurada entre las superficies delantera y traserâ ,,.'- 
76 para disposición entre dientes adyacentes 74 de la rug 
da 70 y sirve como un diente de rueda dentada de engrane*. 
o espiga, mediante el cual es llevado el transportador a - - 
través de una trayectoria curva.

Una placa de transferencia de configura­
ción a modo de peine puede estar dispuesta en asociación 
con el transportador a medida que se mueve alrededor de 
la rueda de cadena 70. Como s.e muestra en la figura 6, la 
placa de transferencia incluye un miembro de soporte 73 
que tiene un conjunto espaciado de dedos paralelos 71 que 
se extienden entre el conjunto de nervios 20. Las superfi 
cíes superiores de los dedos 71 se sitúan en o justamente 
debajo del plano de las superficies superiores de los ner 
vios 20 cuando están en una trayectoria recta. A medida 
que el transportador se curva hacia abajo, un producto 75 
es transferido suavemente sobre los dedos 71 para retirar 
lo del transportador. No hay garganta entre el transporta 
dor y la placa de transferencia que pudiera causar el vuel 
co o atascamiento del producto durante la transferencia 
fuera del transportador.

El movimiento del transportador* en una 
trayectoria circular en el plano horizontal se representa 
en la figura 7. La placa 32 de rueda de cadena de una sec
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ción 12 y la placa 56 de rueda de cadena de una sección 
14 de un eslabón adyacente tienen respectivas superficies 
de confrontación 78 y 80 que cooperan con un diente 82 de 
una rueda de cadena 84 dispuesta horizontalmente, la cual 
puede girar alrededor de un eje 86. Las placas 32 y 56 de., 
mismo eslabón 10 están configuradas para estar dispuestas 
entre dientes adyacentes 84 y en acoplamiento de engrane, 
con ellos. Asi, las placas 32 y 56 proporcionan una con-' 
figuración de dientes múltiples que está destinada a en--', * 
granar con los dientes 82 de rueda de cadena de la rueda 
84. Se apreciará que la configuración concreta de las su 
perficies conjugadas o de engrane de las placas 32, 56 y 
58 pueden ser de formas de dientes de engrane diferentes 
conocidas para proporcionar la relación de engrane previs 
ta con la rueda de cadena asociada.

Una superficie de transportador sensible­
mente continua está prevista por los nervios acoplados, 
intercalados, 20, de los eslabones interconectados 10. 
Haciendo referencia particularmente a las figuras 1 y 2, 
los nervios 20 están fijados a los brazos 52 y 54 de la 
sección 14 de cada eslabón y están dispuestos en un con­
junto espaciado a.lo largo del eje 28 en toda la anchura 
de la sección de eslabón 14. Cada uno de los nervios 20 
es de configuración oblicua con partes extremas 90 y 92 
paralelas entre si y perpendiculares al eje 28 del esla­
bón asociado, y unidas por una parte intermedia 94 dis­
puesta diagonalmente.

Los nervios de cada brazo de un eslabón 
asociado están en un conjunto paralelo oblicuo hacia la 
parte de articulación central del eslabón asociado. Las



- partes extremas 92 6 nervios 20 están dispuestos entre 
las partes extremas 90 de los nervios de un eslabón ad­
yacente para proporcionar un conjunto acoplado interca­
lado. Incluso durante el movimiento de los eslabones 
en un plano horizontal, los nervios 20 permanecen sen­
siblemente en acoplamiento para proporcionar una supera-'" 
ficiede transporte a todos los efectos continua. -

Las secciones de eslabón 14 incluyen ca-' 
da una un conjunto espaciado de rampas 96 que se indi- * - 
nan hacia abajo, hacia el borde de los brazos 24 y 26. 
Estas rampas proporcionan holgura para las partes de 
nervios 92 de un eslabón adyacente cuando están dispue_s - 
tos eslabones adyacentes en una configuración de curva 

' compuesta, tal como con eslabones adyacentes montados 
a pivotamiento alrededor del pasador 18 uno hacia otro 
y con la sección 14 montada a pivotamiento alrededor del 
pasador 16 hacia arriba, hacia la superficie de transpor 
te.

Una realización alternativa se muestra en 
las figuras 9 a 12 e incluye secciones 200 y 202 articu­
ladas para moverse a pivotamiento alrededor de un eje ho­
rizontal definido por el pasador 204 que se prolonga a
través de los dedos de acoplamiento 205 y 207 de las res­
pectivas secciones. La sección 200 incluye una parte 206 
que coopera con la parte 208 de la sección 202 para pro­
porcionar movimiento pivotante alrededor de un eje verti­
cal definido por un acoplamiento giratorio. El acoplamien 
to incluye un anillo 210 que se eleva de la superficie de 
la parte 206 en el extremo de la misma y que tiene una aber 
tura 212 a su través.La parte 208 de la sección 202 incluye
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- un rebajo 214 en el que está dispuesto a rotación el ani­
llo 210, y una pluralidad de elementos de retención 216 
que se extienden a través de la abertura 212 y enganchan 
bajo la superficie inferior del anillo 210 para retener 
las secciones 200 y 202 en acoplamiento de giro. Una ra­
nura circular 207 puede estar dispuesta en una superficie- 
superior de la sección 200 que se sitúa a lo largo del * ; 
eje de rotación del acoplamiento formado por el anillo 
210 y los elementos de retención 216. Un elemento fiador r 
209 que se extiende desde la superficie inferior de la 
sección 202 actúa tras el ensamble de las secciones de es, 
labón 200 y 202 para ser retenido bajo un labio de la ra­
nura 207 para proporcionar sujeción rotatoria adicional 
de las dos secciones de eslabón. Una segunda ranura cir­
cular 211 está prevista en una superficie superior de la 
sección 200 concéntrica con la ranura 207 y que coopera 
con un reborde circular 213 dispuesto desde la superficie 
inferior de la sección 202. El reborde 213 es movible den 
tro de una ranura asociada 211 durante el movimiento pivo 
tante de las secciones 200 y 202 y proporciona resisten­
cia adicional a la cizalladura a lo largo del eje del 
transportador.

Un diente 218 de rueda de cadena está dis 
puesto en cada lado de la sección 200 para acoplamiento 
con una rueda de cadena horizontal para accionar un trans? 
portador en un plano horizontal. Un diente 220 de rueda 
de cadena vertical está también dispuesto en la sección 
200 para acoplamiento con una rueda de cadena vertical. 
Unas lengüetas 222 se extienden hacia fuera desde cada 
lado de la sección 200 para cooperar con guías (no mostra

í
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das que forman parte del aparato de transporte del trans 
portador con el fin de mantener la disposición sin que 
vuelquen los eslabones del transportador a lo largo de 
la trayectoria de recorrido. Los dientes 218 de rueda de 
cadena horizontal están dispuestos entre los ejes hori­
zontales de los pasadores de pivotamiento 204, mientras ,, 
que él diente 220 de rueda de cadena vertical está dis-*"'' * 
puesto entre los ejes verticales del acoplamiento girato­
rio. La cooperación de la rueda de cadena vertical 250 
con el diente 220 se muestra en la figura 13. El engrane'- 
de una rueda de cadena horizontal 252 con el diente 218 
se represente en la figura 14. Es evidente que los esla- . 
bones pueden ser accionados ya sea en el plano vertical 
o en el horizontal para proporcionar movimiento corres­
pondiente del transportador, como se ha descrito anterior 
mente.

Una pluralidad de nervios verticales 224 
están previstos en la sección 200 y una pluralidad de 
nervios verticales 226 están previstos en la sección 202, 
cooperando estos nervios para definir una superficie de 
transporte en las superficies superiores de los mismos.
Como se ve mejor en la figura 12, los nervios 224 están 
separados de los nervios alineados 226 en una magnitud 
suficiente para permitir el movimiento relativo de las 
secciones 200 y 202 alrededor de un eje horizontal sin 
interferencia de los nervios. Los nervios son también de 
una longitud tal que no interfieren con rotación relati­
va entre las secciones de eslabón alrededor del eje ver­
tical. Se apreciará que los nervios 224 y 226 no necesi­
tan ser utilizados y, para algunas aplicaciones, es de-
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- seable proporcionar una superficie de transporte directa 
mente sobre las superficies superiores de las secciones 
de eslabón 200 y 202, como en las figuras 15 a 17*

Las partes 228 y 230 de la sección 200 
están abocinadas en un ángulo mayor que el abocinamiento 
de las partes laterales 232 y 234 de la sección 202 de un' 
eslabón adyacente, de tal manera que los eslabones pueden.' 
girar alrededor del eje vertical en un grado predetermi­
nado. Las partes laterales 228 y 230 de la sección 200 
pueden extenderse hacia fuera en una cierta magnitud pa­
ra proporcionar una anchura de transportador prevista.
Como se muestra en la figura 15, la sección 200a incluye 
partes laterales 228a y 230a abocinadas hacia fuera en 
un grado mayor que en la realización de las figuras 9 a 
14.- Todavía partes laterales extendidas adicionales de 
las secciones de eslabón 200b y 200c se ilustran en las 
respectivas figuras 16-17.

En lugar de un pasador de pivotamiento, 
puede ser proporcionada una junta flexible por una sec­
ción delgada de plástico formada con los eslabones para 
servir como una bisagra enteriza. Como se muestra en la 
figura 18, las secciones de eslabón 200 y 202, ilustra­
das esquemáticamente, están abisagradas por una parte en 
teriza 260 de espesor reducido para que sea flexible al­
rededor del eje horizontal.

Se apreciará que se les ocurrirán a los 
expertos en la técnica diversas otras modificaciones y 
disposiciones alternativas del invento sin apartarse del 
espíritu y alcance verdadero del invento. Por lo tanto, 
el invento no está limitado a lo que se ha mostrado y dejs30
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Los puntos de invención propia y nueva, que 
se presentan para que sean objeto de esta solicitud de Pa­
tente de Invención en España, por VEINTE años, son los que 
se recogen en las reivindicaciones siguientes:

18.- Un aparato transportador de eslabones 
múltiples movible bidireccionalmente, que comprende: una 
pluralidad de eslabones modulares que tienen cada uno: una 
primera porción de articulación central integral que termi 
na en extremos de articulación primero y segundo dispues­
tos a lo largo de un eje de transportador; una segunda por 
ción de articulación central integral que termina en extre 
.mos de articulación tercero y cuarto dispuestos a lo largo 
de dicho eje de transportador; brazos primero y segundo que 
se extiende hacia fuera a lo largo de un primer eje trans­
versal a dicho eje de transportador y que están formados de 
manera enteriza con dicha primera porción de articulación; 
brazos tercero y cuarto que se extiende hacia fuera, a lo 
largo de dicho primer eje y que están formados de manera 
enteriza con dicha segunda porción de articulación; una plu 
ralidad de nervios espaciados que definen una suoerficie 
de transportador y que están fijados al brazo de solamente 
una de dichas porciones de articulación centrales de cada 
eslabón modular y que están dispuestos transversalmente so­
bre los mismos y se alzan desde ellos y que se extienden 
hacia fuera desde los lados de los mismos sustancialmente 
a lo largo de dicho eje de transportador; estando dicho se
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gundo extremo de articulación de dicha primera porción de 
articulación acoplado a pivotamiento a dicho tercer extre­
mo de articulación de dicha segunda porción de articulac­
ción para movimiento de pivotamiento de dichas porciones 
de articulación primera y segunda alrededor de dicho primer 
eje; estando dicho primer extremo de articulación de cada 
uno de dichos eslabones acoplado a pivotamiento a dicho 
cuarto extremo de articulación de un eslabón adyacente para 
movimiento de pivotamiento alrededor de un segundo eje orto 
gonal a dicho eje de transportador y a dicho primer eje.

2 3 .-  Un aparato según la reivindicación 18, 
en el que cada una de dichas segundas porciones de articu­
lación centrales integrales incluye: una primera placa de 
rueda de cadena dispuesta a lo largo de dicho eje de trans­
portador y por debajo de, e integral con, dicha segunda 
porción de articulación central integral; teniendo dicha 
primera placa de rueda de cadena un par de superficies espa 
ciadas de contacto de rueda de cadena transversales a dicho 
eje de transportador; y estando dicha primera superficie 
de contacto de rueda de cadena de cada uno de dichos módu­
los dispuesta en relación espaciada enfrentada con dicha 
segunda superficie de contacto de rueda de cadena de cada 
uno de módulos adyacentes para definir entre ellas una aben 
tura de rueda de cadena predeterminada destinada a engra­
nar con una rueda de cadena que gira en un plano perpendi­
cular a dicho eje de transportador.

38.- Un aparato según la reivindicación 1§, en 
el que: cada una de dichas primeras porciones de articula­
ción centrales integrales incluye una segunda placa de ruec 
de cadena dispuesta a lo largo de dicho eje de transportadí
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-por debajo de, e integral con, dicha.primera porción de ar 
ticulación; teniendo dicha, segunda placa de rueda de cade­
na una primera superficie de soporte de rueda de cadena si 
métrica alrededor de dicho eje de transportador y que se 
extiende hacia fuera desde el mismo a lo largo de dicho prj. 
mer eje, terminando dicha superficie de soporte en un pri­
mer extremo de soporte de rueda de cadena; cada una de di­
chas segundas porciones de articulación centrales integra­
les incluye una tercera placa de rueda de cadena dispuesta 
a lo largo de dicho eje de transportador y entre dicha pri 
mera placa de rueda de cadena y dicha segunda porción de 
articulación central integral; teniendo dicha tercera pla­
ca de rueda de cadena una primera superficie de soporte de 
rueda de cadena simétrica alrededor de dicho eje de trans­
portador y que se extiende hacia fuera desde el mismo a lo 
largo de dicho primer eje, terminando dicha superficie en 
un segundo extremo de soporte de rueda de cadena; estando 
dichos primeros- extremos de soporte de rueda de cadena de 
dicha segunda placa de rueda de cadena dispuestos en rela­
ción espaciada enfrentada con dichos segundos extremos de 
soporte de rueda de cadena, adyacentes de dicha tercera pía 
ca de rueda de cadena para definir entre ellos una abertu­
ra de rueda de cadena predeterminada, estando dicha abertu 
ra destinada a engranar con una rueda de cadena giratoria 
en un plano paralelo a dicha superficie de transporte.

4§.- Un aparato según la reivindicación 18, 
en el que eslabones modulares adyacentes tienen un hueco 
de separación entre ellos que se extiende paralelo al pla­
no del transportador; extendiéndose los nervios de cada es­
labón modular a través de dicho espacio de separación en

i

*
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-relación interdigitada con los nervios del eslabón modular 
adyacente para proporcionar una superficie de transporta­
dor sustancialmente continua.

5-.- Un aparato según la reivindicación 13, 
en el que cada eslabón modular incluye: un primer elemento 
de rueda de cadena integral con dicho eslabón en una posi­
ción intermedia entre dichos extremos de articulación pri­
mero y segundo y que se extiende a lo largo de un eje para 
lelo a dicho primer eje; un segundo elemento de rueda de 
cadena integral con dicho eslabón en una-posición interme­
dia entre los primeros ejes adyacentes de eslabones adya­
centes y que se extiende a lo largo de un eje paralelo a- 
dicho segundo eje.

6§.- Un aparato según la reivindicación 1§, 
en el que cada eslabón modular incluye primeree medios: de 
rueda de cadena integrales en al menos una de dichas por­
ciones de articulación y que se extienden hacia fuera en 
sentido opuesto a dicha superficie de transportador y que 
operan para engranar con una rueda de cadena giratoria al­
rededor de un eje paralelo a dicha superficie de transpor­
tador .

7-.- Un aparato según la reivindicación 13, 
en el que cada eslabón modular incluye segundos medios de 
rueda de cadena integrales en al menos una de dichas por- 

25 ciones de articulación y que se extienden hacia fuera des­
de al menos un lado de dichas porciones de articulación en 
un plano paralelo a dicha superficie de transportador y 
que operan para engranar con una rueda de cadena giratoria 
alrededor de un eje ortogonal a dicha superficie de trans- 

30 portador.
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83.- Un aparato según la reivindicación 13, 
en el que dichos nervios incluyen cada uno porciones extre 
mas paralelas en general entre si y espaciadas a lo largo 
de dicho primer eje, y una porción intermedia dispuesta en 
diagonal y que une dichas porciones extremas de los ner­
vios.

93.- Un aparato según la reivindicación 13, 
en el que dichos brazos tercero y cuarto incluyen rampas 
de holgura entre los nervios en dichos brazos tercero y 
cuarto para proporcionar holgura a las porciones extremas 
de los nervios de un eslabón adyacente.

103.- Un aparato según la reivindicación 13, 
en el que las porciones extremas de los nervios de un esla 
bón están dispuestas entre las porciones extremas de los 
nervios de un eslabón adyacente para proporcionar una for­
mación ordenada de nervios interdigitados engranados.

113.- Un aparato según la reivindicación 13, 
en el que dichos nervios son integrales con los brazos so­
bre los cuales están dispuestos.

123. -  Un aparato según la reivindicación 13, 
en el que cada eslabón modular comprende: primeros medios 
integrales de rueda de cadena en al menos una de dichas 
secciones de eslabón primera y segunda, en una posición 
intermedia entre ejes adyacentes de dichos segundos ejes, 
que se extienden hacia fuera desde la superficie de dichas 
secciones en oposición a dicha superficie de transportador 
y que actúan para engranar con dicha rueda de cadena gira­
toria alrededor de un eje paralelo a dicha superficie de 
transportador; y segundos medios de rueda de cadena inte­
grales en al menos una de dichas secciones de eslabón pri-
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mera y segunda, en una posición intermedia entre ejes ad­
yacentes de dichos primeros ejes, que se extienden hacia 
fuera desde al menos un lado de dichas secciones en un pía
no paralelo a dicha superficie de transportador y que ac­
túan para engranar con una rueda de cadena que puede girar 
alrededor de un eje ortogonal a dicha superficie de trans­
portador.

13- .- Un aparato según la reivindicación 1§, 
en el que cada uno de dichos extremos de articulación se­
gundo y tercero incluye: una pluralidad de dedos planos se 
parados que se extienden hacia fuera a lo largo de dicho 
eje de transportador, estando dispuesto cada uno de dichos 
dedos de dichos segundos extremos de articulación en rela­
ción acoplada desplazada con cada uno de dichos dedos adya 
centes de dichos terceros extremos de articulación para 
proporcionar movimiento pivotante alrededor de dicho pri­
mer eje.

14- .- Un aparato según la reivindicación 13- 
en el que dichos dedos de dichos extremos de articulación 
segundo y tercero tienen cada uno un orificio o taladro 
longitudinal a lo largo de dicho primer eje; y que incluye 
además un pasador de pivotamiento dispuesto a lo largo de 
dicho primer eje y a través de cada uno de dichos orifi­
cios longitudinales para proporcionar soporte pivotante 
asegurado para movimiento alrededor de dicho primer eje.

15- .- Un aparato según la reivindicación 12, 
en el que al menos uno de dichos brazos primero y segundo 
incluye una pluralidad de dedos planos espaciados que se 
extienden hacia fuera a lo largo de dicho eje de transpor­
tador y en el que al menos uno de dichos brazo& tercero y
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-cuarto incluye una pluralidad de dedos separados que se 
extienden hacia fuera a lo largo de dicho eje de transpor­
tador; estando dispuestos los dedos planos espaciados de 
dicho al menos uno de los citados brazos primero y segundo 
en relación de acoplamiento desplazado con los dedos pla­
nos espaciados de dicho al menos uno de los citados brazos 
adyacentes tercero y cuarto para proporcionar un movimien­
to pivotante alrededor de dicho primer eje.

lá§.- Un aparato segdn la reivindicación 15^ 
en el que dichos dedos de dicho al menos uno de los cita­
dos brazos primero y segundo y en el que dichos, dedos de 
dicho al menos uno de los citados brazos tercero y cuarto 
tienen cada uno un orificio o taladro longitudinal a lo 
largo de dicho primer eje; y que incluye además un pasador 
de pivotamiento dispuesto a lo largo de dicho primer eje y 

- a través de cada uno de dichos orificios longitudinales pa 
ra proporcionar soporte pivotante asegurado alrededor de 
dicho primer eje.

17-.- Un aparato segán la reivindicación 13, 
en el que dichos primeros extremos de articulación de cada 
uno de dichos módulos incluye una pluralidad de placas pa­
ralelas separadas que se extienden hacia fuera a lo largo 
de dicho eje de transportador; y en el que además dicho 
cuarto extremo de articulación de cada uno de dichos módu­
los incluye una pluralidad de placas separadas que se ex­
tienden hacia fuera a lo largo de dicho eje de transporta­
dor; estando dichas placas de dichos primeros extremos de 
articulación de cada uno de dichos módulos dispuestas en 
relación de acoplamiento desplazado con placas adyacentes 
de dichos cuartos extremos de articulación de cada uno de



p- H o jn  nA m . 25

5

10

15

20

25

"dichos 'módulos adyacentes para efectuar un movimiento.pivo 
tante alrededor de dicho segundo eje.

18§.- Un aparato según la reivindicación 17̂ , 
en el que cada una de dichas placas de cada módulo tiene 
un orificio o taladro a lo largo de dicho segundo eje; e 
incluyendo además un pasador de pivotamiento dispuesto a. 
lo largo de dicho segundo eje y a través de cada uno de di 
chos orificios para proporcionar soporte pivotante asegura 
do para movimiento alrededor de dicho segundo eje.

193.- Un aparato según la reivindicación 1§, 
en el que: cada una de dichas primeras porciones de articu 
lación centrales integrales incluye una. segunda placa de 
rueda de cadena dispuesta a lo largo de dicho eje de trana 
portador por debajo de, e integral con, dicha primera- por­
ción de articulación; teniendo dicha segunda placa de rue­
da de cadena una primera superficie de soporte de rueda de 
cadena simétrica alrededor de dicho eje de transportador 
y que se extiende hacia fuera desde el mismo, a lo largo 
de dicho primer eje, terminando dicha superficie de sopor­
te en bordes de soporte de rueda de cadena primero y según 
do; cada una de dichas segundas porciones de articulación 
centrales integrales incluye una tercera placa de rueda de 
cadena dispuesta a lo largo de dicho eje de transportador 
y entre dicha primera placa de rueda de cadena y dicha, se­
gunda porción integral de articulación central; teniendo 
dicha tercera placa de rueda de cadena una primera superfi

30

cié de soporte de rueda de cadena simétrica en torno a di­
cho eje de transportador y que se extiende hacia fuera des 
de el mismo a lo largo de dicho primer eje, terminando di­
cha superficie en extremos de soporte de rueda de cadena

1 4 1 1 8
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"tercero y cuarto; estando dichos primeros extremos de.so­
porte de rueda de cadena de dicha segunda placa de rueda 
de cadena dispuestos en relación separada de enfrentamien­
to con respecto a terceros extremos adyacentes de soporte 
de rueda de cadena de dicha tercera placa de rueda de cade 
na para definir entre ellos una abertura de rueda de cade­
na predeterminada, estando dicha abertura destinada a reci 
bir un diente de rueda de cadena, que puede girar en un pía 
no paralelo a dicha superficie de transporte; estando di­
chos segundos extremos de soporte de rueda de cadena de di 
cha segunda placa de rueda de cadena dispuestos en rela­
ción espaciada de enfrentamiento con respecto a cuartos ex 
tremos adyacentes de soporte de rueda, de cadena de dicha 
tercera placa de rueda de cadena para definir entr-e ellos 
una abertura de rueda de cadena predeterminada., estando di 
cha abertura destinada a engranar con una rueda de cadena 
que puede girar en un plano paralelo a dicha superficie de 
transporte.

20§.- Un aparato según la reivindicación 18, 
que incluye además una placa de transferencia de configura, 
ción en forma de peine que tiene dedos separados que se si 
túan sensiblemente en el plano del transportador y dispues 
tos en relación de intercalación con respecto a dichos, ner 
vios de tal manera que a medida que el transportador se 
mueve hacia abajo desde el plano del transportador un pro­
ducto es transferido suavemente a encima de los dedos de 
dicha placa de transferencia.

218.- UN APARATO TRANSPORTADOR DE ESLABONES
MULTIPLES.

Tal y como se ha descrito en la Memoria que
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'antecede, representado en los dibujos que se acompañan y 
para los fines que se han especificado.

Esta Memoria consta de veintisiete hojas es­
critas a máquina por una sola cara.

Madrid, 16. MOV 1978

P.A.
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