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MEMORIA DESCRIPTIVA
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El objeto de ésta invencidn es un aparato para el
transporte de una pluralidad de productos semi-acabados,
en forma de barras u otras formes, desde varios trarnspor-

tadores-alimentadores hacia una superficie comin.- Pars

‘ser mas explicitos, el invento se refiere a un aparato

adecuado para la transmision de productos semi-acabados,
tales como tarugos de madéra, por ejemplo, desde un meca-
nismo de traslacidn a una superficie intermedia, situaca
mds alta que éstos mecanismos de traslacidn, pudiendo &3~
tos ser unos rodillos conductores, y luego, desde la dicha
superficie intermedia a otra superficie comun, que pueds
Ser uns plancha refrigerativa, sobre la cwal los produc-
tos semi-acabados en cuestidn puedan quedar dispuestos es
paciadamente, separgdamente 6 tocéndose.unos con otros
para'cuyo efecto hay en el aparato algunos brazos adecua-
dos, para conducir y coordinar el movimiento de los pro--
ductos semi-acabados, hasta -quedar en la superficie comin,
~ El artificio ya conocido ofrece varias solucio--

nes'para la transmisidn de aquellos productos semi-acabaw
dos que sean convenientemente pesados y estén enrollados
0 empujados en forma continua; tales como barras, o taru-
gos de madera, partiendo de varios rodillos de conduceidn
colocados & 1o lairgo unos ds btros, hasta una superficie
de recogida, tal como por ejemplo una plancha refrigera-
tiva.-

| Algunas soluciones efectuan la transmisidn por me

dio de un mecanismo de tipo de cadena, situado en forma

oo/ oo
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cruzade a la salida de los rodillos conductoress el tal
mecanismo estd provisto de unos dientes ¢ puas para suje-
tar las barras  tarugos de madera.,~- Estas soluciones men
cionadas tienen varios inconvenientes.- Uno de ellos es

la raedura que Se efectua entre la barra y la cadena, ¢o-
sa que produce desgastes, tanto en la cadena como en la
barra,- Otro defecto consiste en el hecho de que no es po
sible liberar al rodillo conductor de 1las barras que estdn
sobre é1, moviéndolas hasta el mecanismo de tipo de cadéf
na, mientras éste ultimo no hays sido todavigfiesembaraza-

do de las barras puestas an%es sobre dicho rodillo, moviéa
dolas hacia la plancha refrigerativa,- Pof consiguients

e3 necesario esperar hasta que la cadena haye descargado

las barras anteriores, antes de que pueda volver a ser uti
lizada, y ésto es causa de una baja produccidn del aparato.-

Otras soluciones alternativas provéen en esencié
una superficie previa, tal como una pre-superficie de re-
frigeracidn, que se extiende por encima del rodillo de
conduccidn; por encima de la pre-superficie mencionada hay
un mecanismo de traslacidn, y la dicha pre-superficie se
compone de unos trechos engoznados a la larga, uno para ca
da rodillo de conduccion, que abren hacia arriba cuando
el producto semi-acabado e3 elevado por un sistema de pa-
lanca, desde los rodillos de conduccidn haste 12 mentads
pre-superficie,~-

Estas ultimas soluciones tienen el inconveniesnte
de que el sistema de alzamiento de tipo de palanca s0la--
mente puede descargar el producto semi-acabado, después
de que el mecanismo de traslacidn haya vuelto a su posi--

cidn original,-

/e
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La presente invencidn tiene por objsto superar
los inconvenientes y desventajas antgs mencionados, por
medio de un mecanismo de traslacidn para productos semi-a
cabados, desde una superficie intermedia colocada encima
de los rodillos conductores, hasta una superficie de alng
cénamiento, que estd a la entrads de la plancha comun de
refrigeracidn, siendo los productos semi-acabados coloca-
dos espaciadamente en esta superficie, para ser luego dis
puestos juntamente.- Serdan utilizados ventajosamente‘algg
nos mecanismos de elevacién, del tipo de palanca, que son
adscuados para la transmisidn de tarugos de madera desde
los rbdillos conductores a la superficie intermedia.-

Uno de los objetivos, es el de poder emontorar
Juntamente los tarugos de madera depositados a la entrada
de la plancha de refrigeracidm, y al mismo tiempo, tranz-
portar los otroé tarugoé de madera tomzdos desde la super
ficie intermedia,-

Otro propdsito es el de poder liberar los rodi--

llos conductores, tan prbnto como los taruges hayan sido

quitados.~

Juntamente con éstos propdsitos, la invencidn de
Que se trata ofrece varias ventajas, tales como la eliming
cidn del impacto del mecanismo de traslacidn contra loé .
tarugos, la rapidez de 1la "crasiacién,v y tambien una gran
seguridad.-

Los dichos objetivos y ventajas, juntamente con
otros propésitos y ventajas que irdn aparsciendo en la des

eripeidn que sigue, son alcanzados por ésta invencidn con

oo/
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un mecanismo para la transmisidn de productos semi-acaba-

dos, tales

pluraligdad

como tarugos 6 barras, por sjemplo, desde una

de conductores de alimentacidn & una superfi—

cie comin estando dicho mecanismo caracterizado por com—-

prender en

rec{proca combinacidn y coordinacidn:

un sistema de alzamiento que transfiers los pro
ductos semi-acabedos desde la pluralidad de
transportadores-~alimentadores a _

una superficie situada mas alta que la mencic~
nada pluralidad de transportadores-alimentado-
res, '

donde hay en disposicidn conveniente aléunos
elementos pare la transmisidén de los productos .-
semi-acabados desde la dicha superficile hast;?
otra superficie de almacenamiento,

y en donde hay en disposicidn conveniente algu
nos elementos para reunir en masa, Jjuntamente,
los productos semi-acabados, que quedaron dero
sitados sobre 1z mencionade superficie de almas

cenamiento,-

Conforme & una realizacidn preferente de ésta in

vencidn, el mecanismo de traslacion consiste en unos bra-

zos que van ogcilando en un plano vertical,-

Segin una variante de éste invencidn el mecanis-

mo de traslacion consiste en unos breazos que se mueven en

gentido vertical y con un movimiento curvado de traslacion,-

Damos a continuacion, como ejemplo no limitativo, una deg

eripcidn de algunas realizaciones preferentes de ésta in-

vencidn, haciendo referencia al mismo tiempo a los planos

VA



adjuntos, en los cuales:

1z figura 1
5

1z figura 2
10

la figura 3

1a figura 4
15
20 la figura b

lg figuras 6
25

'nos proporciona una vista en seccidn longi-

“tudinal; las lineas gruesas muestran sl me-

canismo de traslacidén de la invencidn, dis-
puesto a comenzaf; miestras que los trazos
de guidncitos nuesiran el mecanismo de tras
lacidn cuando ya ha llegado,-

muestra el mecanismo de traslacidn de la fi
gura 1, en la situacion en que la superficie
intermedia ha sido cargada,-

muestre une posible variante de ésta inven~
¢idn conforme a la figura 1,-

nos ofrece una vista de la seccidn longitu-
dinal de una variante del mecanismo de trasg
lacidn de ésta invencidn, mostrando las 1i-
neas gruesas el mecanismo ya dispuesto péra
émpezar, mientras que las lineas finas de
guloncitos muestran el mecanismo de trasla-
cidn al final de su recorrido,-

nuestra el mecanismo de traslacidn de la fi
gura 4, al prinéipio de su ciclo.-

muestra una posible variante del mscanismo ,
que ocasione el balanceo de los brazos de

la figura 4.-

Con referencia'a'la figure 1 y'a las figuras si-

guientes, las mismas piezas & las piezas que ejecutan las -

mismas funciones, llevan los mismos numeros de referencia;
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-10- es generalmente referido a los mecanismos para trang
ferir los productos semi-acabados, 0 los procesadoé a me~-
dias -11-, y nueven de una parte & otra los transportado-
res de alimentacidn -12-;

los mencibnados mecanismos =10~ se componen de por 1o me-
nos un brazo -13- para cada rodillo conductor, y el dicho
brazo estd preferentemente provisto de un movimiento de
valanceo o de un movimiento vertical curvo transversal;
cada brazo va provisto de por lo menos una superficie de
soporté, sobre la cual pueden ser colocados los productos
semi-ac¢abados -11-3 -11- soh los productos semi-acabados;
Yy en nﬁestro ejemplo consisten en tarugos de madera, pero
bien pueden ser barras u otros productos semi-acabados,
bien sean enrollados ¢ laminedos, fundidos, moldeados en
forma continua, 4 otros cualesquiera; -12- es la plurali-
dad de transportadores- alimentadores, y en nuestro ejem-
vlo se componen de rodillos conductores, pero podria ser
un transportador-alimentador de cualquier tipo deseado;
~14= y 114~ son los pivotes para el balanceo de 105 bra—-—
z0S -13-; -15- e3 una palanca sélidamente fijada a los
brazos -13-, ¥y estd colocada en el lado opuesto del pivo-
te@ =14=; =16~ es una barra de conexion de parte a parte,
ancorada en forma de torniquete & los terminales libres
de las palancas -15-; =17~ es un mecanismo de motor ca--
paz de mover 1la barre -16- hacia atrds y hacia adelante,
y consiste aquf en un gato; -18- es el soporte que lleva

los brazos -13- y que es movido hacia atrds y hacia ade~

- .o/oc
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lanté por un motor, que en nusstro ejemplo coﬁsiste en un
motor de cambio de velocidaBes—42~, con una cremellers —43-
acoplada; =19~ es el bastidor del soporte -18-; _20- son
las guias fijas dentro de las cuales marchan las ruedas
-119- del soporte -18-; -21- son en generél los mecanismos
para reunir en masa juntamente los productos semi-acaba—
dos, y aqui consisten en un brazo «~22-, que Se extiende
verticalmente y que estd engoznado en =23- é la parte de
delante del soporte -18-j el mencionado brazo -22- estd
equipado con un tope -24-, que pueds evitar su balanéeo
hacia atfés; -25- 8on los rodillos que componen los trang
portadores-alimentadores, o los rodillos transportadores
~12—-3 -26~ es en general el mecanismo de alzamiento de

los productos semi-acabados desde los transportadorss-ali

| mentadores ~-12- a las superficies intermedias -28-; el ci

tado mecanismo -26-, puede ser movido por cualquier tipo
de mecanismo conocido de cinemgtica, adecuado para mover

caeda palanca -26- separadamente, ¢ capdz de cooperar con

varias palancas -26- & un mismo tiempo; -28- es en general’

la superficie intermedia situada mds alta y al lado de 1la
pluralidad de trénsportadores-alimentadofes -12~, y mds
baja que el mecanismo de traslscidn ~10-; dicha superfi--
cie intermedia -28- se compone de unos elementos -29-,
dispuestos en sentido longitudinal y mituamente espacia-——
dos a parte, situados para cooperar con el hueco 326 de
las palancas =-26-, -donde los productos semi—acabadoé -11=
encuentran aslento; algunos canales de parte a parte han

sido previstos para los brazos -13- y las palancas —26-;

o-/.o o
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los mencionados elementos ~29- pueden ser reemplazados
con miembros transversales y comprenden con ventaja en
su terminal frontal un borde de detencion -30- que sobre
sale hacia arribay ‘epn'suterminal posterior un borde de»lf,
redondeado ~31=~; =32- es la superficie donde los produél
tos semi-acabados ~-11~ son almacenados, y estd venta josa
mente en el mismo plano de la superficie intermedis -28-,
situada a-.la entrada de la superficie comun ¢ plancha He
refrigeracifn -33-; -34- es un enganche sin retorno que
separa la superficie de almacenamiento =32-, dg la supexr
ficie comin -33-; el -35- es une barfa horizontal que
lleva los brazos -13- bejo si misma y opera debajo del
soporte ~18-; el -36- son los medios que atraviesan la
barra -~35-, con un movimiento esencialmente recto en di=-
reccidn vertical, y en nuestro ejemplo consisten en dos
grupos elevadores -37-, de una varilla de conexidén -38-,
del tipo de biela 138 (6 -13- en el-caso de las figuras
4 a la 6), que es movida por medio de ruedas dentadas
-39~ y~40=-, por medio de un motor -41-, que pueden ser
motores de transmisidn, cilindros rotatives, d por otros
medios; -44- y -144- son muescas hechas en los brazos 13-
(figuras 4 y 5), & en el soporte (figura 6), y dentro de
ellos se deslizan en balanceo los pivotes ~714- y =114~

Veamos ahora la forma de funcionamiento.-

Los productos semi-scabados -11- llegan & los trans
portadores-alimentadores -12-, en nuestro ejemplo impelidos
sobre los rodillos =25-,

En éste punto el mecanismo de alzamiento -26- del

tipo de palanca, toma los productos semi-acabados con su

o/



—-10-

cavidad -326- (posicidn 126) y los levanta hasta que lle-
gan & la superficie intermedia -28- (posicidn 226), hasta
que los descarga, volviendo después & su posicion origiral,=-
"Para ser mds exactos, las palancas -26-, que giren
5 7 sobre pivote en -27-, cambian desde la posicidn esencial-
mente horizontal -126- & la posicidn esencialmente verti-
cal ~226-, tomando 8l mismo tiempo y trasladando en -326-
los productos semi-acabados -11=-, desde cada trasnporta=-
dor-alimentador -12- hasta el respectivo elemento -29-. EL
10 elemento sobresaliedte-30- impide que los productos semi-‘r
' acabador -11-, que se deslizan sobre el elemento -~29-, de
‘bido al empuje recibido cuando son descargados, p@edan
caerse hacig abajo en el lado opuesto de aquel donde hag
sido des_carga.dos.- Cuando la superficie intermedia esid’
15 llena, =28« (pero no necesariamente tanto) cén respecto
de todos sus elementos -29-, el elemento de transmisidn
-10- levanta los productos semi-azcabados III y los trans-
fiere, debido al movimiento del soporte -28-, hasta la su
perfcie ‘de almacenamiento -32~-,
20 Con particular referencia a las figuras 1y 2,
los brazos = 13'~s8on activados por el cilindro «17=-, que
mueve el d&rbol -16-, desde su posicidn completamente ha-—
cia atrds (figura 2), hasta su posicicdn completemente ha
cie adelante (figura 1).- De ésta manera 1los brazos -13-
25 cambian desde su alta posicién hacia atrds y giran hacie
su elevada posicidn hacia adelante, penetrando entre los
elementos -29- de 1ls superficie intermedia -28-, y rémb-—

viendo los productos semi-acabados -11- (figura 1).-

[ X
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El soporte -18- es entonces atravesado por la ag -

tivacidn del motor de cambio de velocidades -42-, que ac-

tia sobre la cremallera -43- a lo largo de las gufas -20-,

y trae los brazcs -13- con su carga sobre la superficie
de almacenamiento -32-,

El goporte -18- se mueve hacia adelante, y con la
palanca de delante =22~ empuje los productos semi-acabados
-11=-, que ya han sido depositados desde 1a superficie de
almacenamiento -32-, hacia la superficie comun -33-, pa—
sando por encima del enganche -34-, que impide que los
productos semi-acabados -11- que estd en le superficie co
min -33-, puedan retroceder.-

Al mismo tiempo, el mecanismo de alzamiento =26-,
transfiere los productos semi-acabados ~11- que han llega
do entre tanto sobre los transportadores-alimentadores
-12-, a la superficie intermedia -28-, que por ahora estd
vacia.- El soporte -18- es vuelto entonces a su posicidn
inicial, dispuesto para repetir el c¢iclo.- Durante el re-
greso del soporte -18-, la palanca -22- del elemeqto -21=,
que reune en masa juntamente los productos semi-acabados,
vuelva hacia adelante, y cada vez que los encuentra, lé--
vanta los productos semi-acabados -311- que estdn en la -
superficie de almacenamiento -32-,

En el ejemplo de 1la figura 3, 1los brazos =13,
que estdn sdlidamente fijados a la barra =35- y son movie
dos en un sentido vertical con un movimiento curvo trans-
versal por medio de grupos del tipo de elevador -37-, qui

tan los tarugos de madera de la superficie.intermedia «28-,

oo/ oo
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El soporte —-18- es entonces movido de un l2do a otro en 1la
superficie de almacentamiento -32-, donde los brazos =13-

son respectivamente bajados y levantados, dejando asi los

- tarugos de madera'—311— sobre la mencionade superficie -32-,.

La unica diferencia entre los dos sistemas este

en el movimiento inducido en 1os brazos -13-,

En las figﬁras 4 & la 6 inclusive, ss muestran
otras dos variantes, gue en nuestros ejemplos no tienen_en
cuenta una superficie intermedia -28- y por lo tanto no'ig
cluyen los elementos -26- y -27-,

Ias variantes que se muestiran en las figuras 4§ =
la 6; comprenden tambien otras caracteristicas.- Cada brazo
estd movido por un grupo independiente; y por eso puede vz
ciar su propio transportador-alimentador sin tener que es-
perar & otros brazos.~ En el ejemplo de la figura 4, el
pivote =14~ estd fijado integramente al marco -19- del so-
porte =18-, y es la ranura del brazo -13- (la ranura ~44-),
lae que resbala contra el pivote -14-, En la figﬁra 6, por
el contrario, el pivote -144; esta fijado integramente en
el brazo ~13-, y resbala dentro de la ranura =144-, en el
bastidor -19-. ‘

En éstas soluciones los brezos -13- son activados
por los grupbs =37- y pusdenstomar los productos semi-aca-
bados -11- desde los transportadores-alimentadores -12-,
directa e independientemente.- Cuando uno & mds brazos -13-
estdn cogiendo productos semi-acabados ~11-, el SOportét
-18- es movido y los productos semi-acabados son deposita-
dos en la superficie -32-; por lo demds el modo de actua=
cidn es exactamente el mismo que el de las soluciones an-

teriores,=

YA



10

15

20

-13-

Estd claro que en las soluciones de las figuras
1 a8 la 3 inclusive, tambien podria ser adoptada la activa-
¢i6n individual de los brazos -13-, como tambien podria
ser adoptada la activacidn miltiple de los brazos =13=- en
las soluciones 4 a la 6.~ |

Hemos descrito hasta aqui una remslizacidn prefe-
rente de ésta inyencién y sus posibles varisntes, pero
tambien son posibles otras variantes mds.- As{ es posible
alterar las formas, tamafios y proporciones de las piezas
individuales; es posible tambien afladir ¢ elimigar piezas.;
Es igualmente posible considerar algin elemento mecdnico
para el balanceo de los brazos, tales como un ajuste de
rueda'dentada,.cremallera 0 barra dentada, é algunos ci-
lindros giratorios,-

As{ los brazos podr{an tener diferentes formas
en sus terminales, dependiendo de la seccicn de los pro=-

e oa

ductos acabados -11-,- S
Tambien es posible considerar otros elementos que
puedan hacer bajar a un lugar, como es el elemegto -21=,
que rsune en masa juntamente los productos semi-acabados,-
Estas y otras variantes son posibles para un ex-
perto en éste campo, sin por ello salirse del propdsito

y de la idea de ésta invencion,

ey
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REIVINDICACIONES

1.-'Aparato para sl transports de los praoductos
semi~acabados, desde una pluralidad de transportadores-ali-
mentadores, hasta una superficie comin, caracterizada por

presentar en reciproca combinacidn y coordinacidn:

macanismos de alzamiento que transfieren les
productos semi-acabados desdes una pluralidad
de transportadores~alimentadores a
- una superficie situada més elevada que la men=
cionada pluralidad de transportadores-alimsnta-
doras,
10
- an la cual existen mecanismos para transferir
los productos semi~acabados dssde la dicha su~
perficie hasta otra superficis de almacenamients,

« y en donde hay con ventaja algunos mecanismos
para reunir en masa juntaments los productos

15 semi-acabados colocados en la misma,~-

2.- Aparato como en la reivindicacidn 1, caracteri-
zado por el hecho de que los macanismos de transferencia se
musven al través de una parte a otra, hacia y més alto qus la

20 p;uralidad de transportédoras-alimantadores.
3.~ Aparato comoc en las reivindicaciones 1y 2,
caracterizado por el hecho de que 'los mscanismos de transferen-

cia comprenden por lo menos un brazo para cada transportadob-

alimentador.

e
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4,- Aparato como en la reivindicacidn 1 y otra
cualquiera de las reivindicaciones que la sigusn, caracte-
rizado por el heého de gue los brazos ds los mecanismos de
transferancia sea balahcsaﬁ de una mansra coordinada y en

un plano vertical,
5,~ Aparato como en la reivindicacién 1y otra

cualquiera de las reivindicacionss que la siguen, hasta la
relvindicacidn 3 inclusive, caracterizado por el hecho da qua
los brazos de los mecanismos de transferencia ss mueven en
sentido vertical C§ﬁ ﬁnvmovimiantn curvg transversal,

6.~ Aparato como en una cualquiera de las reivindi=-
caciones anteriores, caracterizado por el hecho de qus los
brazos son activados por medio de un simple motor,

7.- Aparato como en una cualquiera de las reivine-
dicaciones antsriores, hasta la reivindicacidn 5 inclusive,
caracterizado por sl hecho de que un grupo motor activa por ;

lo menos un brazo,

8.- Aparato como sn la reivindicacidn 1 y cualquiera
otra de las raivindica;ionas que la siguen, caracterizado por
el hecho de que ia éuparficie intermedia se compone de elo-
mentos espaciados é ﬁarte y situados mds altos que los trans=-

portadores~alimentadores, y al lado ds sllos,
9,- Aparato como en la reivindicacidn 1 y cualquisra

de las otras reivindicaciones que la siguen, caracterizado por

el hecho ds que los mecanismos para disponer amontonados junta-
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mante los produbtos sehi-écabados,;estén situados en la par-
te antsrior del mecanismo des transferencia y se mueven transe-
versalments , juntamente con el mencionado mecanismo de trans-
feréncia.

10.~ Aparato como en la reivindicacidn 1y cualquiera
otra de las reivindicaciones que la siguen, caractérizado por
el hecho de que el mecanismo de alzamiento consiste en unas
palancas, qus ventaquamente comprendan un hueco y un pivots
en los elemantos de la superficie intermedia y oscilan dasde
una posicidn esencialmgnte horizontal a una posicidn esenciale

mente vertical,
711.;"APARAT0 PARA EL TRANSPORTE DE LOS PRODUCTCS
SEMI-ACABADOS, DESDE UNA PLURALIDAD DE TRANSPORTADORES-BLL

MENTAOORES, HASTA UNA SUPERFICIE COMUN®,

De conformidad en un todo en lo esencial y Tinze
industriales a lo descrito en la precasdente memoria descria-
tiva y gréficamente representado en los adjuntos plancs para
su mejor comprensiﬁh;

Eéta memoriaic&nsta'de DIECISEIS hojas escritas o
mecancgrafiadas por uné sola cara a doble espacio.

madrid, 13 NOV. 1979

Por autorizacidn de la interesada,

B A I
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