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En los sistemas de manmutencidn de materiales en-

sacados, o de otros cuerpos equiparables a sacos llenos en

‘su forma, se utiliza in-stalaciones m&s 0 menos elementales
l

B

para apilar los mlsmos formando unidades adecuadas para su

5 ‘poster:.or almacenamiento o transporte. Las diversas Pormids

de instalaciones de esta clase conocidas no p::opo:z:'c:.onaz| e
na completa satisfacceidn, ya que se limitan a conduc::._r -l_cs 7
- sacos sobre la superficie donde los mismos han de ser digw -
puestos, y requieren una fatigosa intervencidn manual pai‘g.:?
10 irlos colocando en sus posiciones correctas dentro de 1a~,“‘:'

Pilac - ’1" :\"
RV L]

La presente invencidn tiene por objeto unos per- -

-

_feccionami’entos aplicables a las 'instalaciones épiladoras
de manmutencidn, mediante los cuales se resuelve de formé
15 sencilla el problema mencionado. ' 7
Asi, e‘n,una instalacibén apiladora de sacos 0 Si-
milares, en la que dichos sacos son conducidos a una plata=- :
forma receptora O sobre una pila en formacidn sobre la mis~- B
ma, la mejora de la invencidn reside en el hecho de efec-
20 tuar esta conduccibn mediante una pluralidad de rampas ©
toboganes de -deslizazniento de log sacos por gravedad, las
cuales tienen un extremo de salida que desemboca sobre la
superficie de una plataforma receptora de la pila de sacos
0 sobre la parte superior de una pila en fomacn.én sobre
25  dicha plataforma, estando estos extremos de 1 as diversas
rampas situados para colocar 1los sacos descargados en posi-
ciones detemminadas dentro de cada capa-de la pila, en tan-

to que los extremos de entrada convergen en un dispositivo
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distribuidor situado a la salida de un sistema de llegada
de los sacos a apilar, dispositivo que es gobernado por me-
dios de coﬁtrol aptos para desviar los sacos que van lle-
gando a las diversas rampas y de acuerdo con un orden cﬁ;
clico predeterminado.

Preferiblemente, 1los extremos de salida de las
rampas de deslizamiento desembocan en posiciones correspoli-
dientes a los cuatro lados de la plataforma o pila y com=

prenden medios de gulia para conducir los sacos descargades -
‘a posiciones distintas dentro de la longitud de cada uno de
| estos lados, cuyos medios son gobernados por un sistema de
fcontrol que varia estas posiciones después de cada ciclo de
gformacién de una capa de sacos en la pila, o al cabo de un
nfmero deferminado de capas, para el trabado mutuo de las
gmismas. '

t

; De acuerdo con otra caracteristica de la invencidn
}el dispositivo distribuidor de los sacos a las diversas
- rampas de deslizamiento comprende una plataforma horizontal
"receptora de 10s sacos de llegada, frente a cuyos cuatro
lados se encuentran situados los extremos de entrada de di-
:chas rampas, montada oscilante, selectivamente, alrededor
de dos ejes] ‘horizontales y respectivamente perpendiculares
g a cada par Ae entradas de rampa alineadas y opuestas, y a-
1 sociada conznedlos de accionamiento, tales cano uno o dos
dlSPOSlthbS accionadores Eluldodlnémlcos para cada uno de
dichos pares de entradas, gobernados por el sistema de
‘control de manera que la plataforma es inclinada sucesiva=

mente hacia la entrada de las rampas de acuerdo con el oOrw
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den Vciclico establecido. _
En la fomma preferida de la invencidn, la plata-

forma receptora de la pila es una platafdma elevadora, ap- .

ta para désplazarse entre una posicidn correspondiente al-< .

"

nivel de recepcidn de los sacos, y una posicidn de descai™
ga, en la que se halla asociada a medios para transferir.la’
pila formada a una etapa subsiguiente del sistema de manus-

tencidn. Tales medios de transferencia pueden estar forman~--

dos, por ejemplo, por un dispositivo empujador transversa'l_;’ R

-

dispuesto para desplazar por deslizamiento la pila fozmada,,;‘,‘

Y

desde la superficie de la platafomma elevadora hasta la s 00,
perficie de una pla_taforma de eslingado de la pila, enra~
sada con la anterioxr.

Los dibujos adjuntos muestran,  a titulo de ejem-

plo no limitativo del alcance de la presente invencibn y en

representaciones esqueméticas, una forma preferida de lle-

varla a la practica.

En dichos dibujos: La figura 1 es una vista alza-
da de una instalacidn apiladora de acuerdo con la invencidnm,
que muestra en foma muy esquemitica {nicamente lds elemen-
'tos esenciales de la misma, y la figura 2 es una vista en
iplani:a superibr de la misma instalacidn. |
La referencia -1- indica €l extremo de salida de
un transportador de cinta convencional, poxi el que los sa-

cos -2~ llegan al dispositivo distribuidor indicado con la '

referencia general =3-. Los diversos sacos seran organiza-

dos para formar una pila -4~ sobre una plataforma elevadora

-5=, pila que, una vez temminada, serd transferida a una
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plataforma eslingadora -6~ para su ulterior retirada o conm-
duccién dentro del sistema de manutencidn.

: La platafoma -7-, que forma parte del dispositi=-
wo distribuidor =3~-, es sostenida por medios convenciorales
MO representados de manera que se mantlene horizontal cano
se ha indicado con lineas seguldas en la figura 1, de mane-

ma que 10s sacos =2- vienen a situarse sobre la misma en u-

!na posicibébn deteminada a medida que van llegando por el

- transportador ~1w, La disposicidn de la plataforma es tal

|
!que puede oscilar en los momentos oportunos alrededor de u-

%o u otro de dos ejes horizontales y mutuamente perpendicu~
lares =z~ e -Y= (figura 2); al oscilar alrededor del eje ~Z=-
en uno u otro sentido puede adoptar dos posiciones =7a- y
-7b=-, inclinadas hacia lados opuestos en la direccidén del
eje -Y=-, y al oscilar alrededor de este Qltimo puede adoptar
otras dos posiciones similares, indicadas globalmente por

el contorno -7c~-, Como se aprecia, los ejes =Z- e -=¥Y= son
perpendiculares a pares respectivos de lados opuestos de
la plataforma cuadrada representada, de forma que cada una
de las cuatro oscilaciones descritas inclinaré la platafor—
ma hacia uno de estos cuatro lados.

El accionamiento de la plataforma para efectuar
10s movimientos de oscilacidn descriteos puede ser realizado
por diversos medios, por ejemplo cuatro ciiindros acciona-
dores neum&ticosyo hidrdwlicos -8-, cuyos extremos superio-
res sostienen la platafomma y que sé hallan sostenidos por
una base fija =9-, '

En correspondencia de los cuatro lados de la pla-
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taforma -7-, cuando la misma se encuent:oa inclinada en la.
d:.recca.én correspondiente, se encuentran los extremos de en-

trada o superiores de sendas rampas o toboganes de desllza—-

' ma.ento -10-, cada unc de los cuales baja de acuerdo con;u‘th

! s
;desarrollo helicoidal de manera que su extremo inferior «i1-
. o

queda situado en correspondencia de la vertidal de uno de”

los lados de 1a platafomma elevadora -5-. Estas raimpas puée
den ser realizadas de cualquier modo adecuado, por ejemplo,h _

en construccibn de chapa metallca, sosten:.das POT una es=, , -~

Yo,

tructura soporte no representada, por ejemplo a base de per:-A

files comerciales. ‘ e

PRI W

T

La plataforma elevadora -5—, representada del ti-

po depantégrafo de barras cruzadas —5a~ y =5b-, estd dis-

_ puesta para poder desplazarse entre la posicibn de descarga -

representa@a en la figura 1, y una’ pos:.c:.én correspondiente .
a la recepcidn de la primera capa de sacos, a nivel de 1os
%extremos inferiores —~11- de las rampas =10-.

I Evidentemente, 1os sacos -2- que llegan a la pla=" ’
tafoma -7- quedan dispuestos sobre &sta de manera que su-
dimensidén longitudinal es aproximadamente paralela al eje
‘-Y-. Asi, cuando la plataforma oscila alrededor de este e--
je, los sacos se des i:lazarén longitudinalmente por los
toboganes -10a~ 0 -10b~ gracias a que unas gu:.as en la pla-
taforma =7-, hacen que al inclinarse ésta; el saco g:.re SO~
bre la misma desde la posicibén transversal hasta la posicidén
longitudinal respecto a los toboganes en cuestidns cuando

la plataforma oscila alrededor del eje -Z-, 10s sacos se

~deslizan 1ongitudina1ménte en la-misma posicidn de llegada

por los toboganes =100~ y =104-.
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Por ejemplo, para obtener la disposicibn represen~
tada en las figuras, los extremos -11=- de los toboganes pue-
den desembocar adyacentes a extremos homblogos de los cua-

tro lados de la pila =4~, y 1los toboganes =10~ pueden com—

"prender dispositivos desviadores no representados, que ha=’

cen cambiar la posicién de 10s sacos en descenso de manera -
que todos ellos llegan a la piladternativamente en posiciés
nes longitudinales 'variables capa ~2a~ en la figuia 1, ¥V
capa =2b=. Como es natural, cualyuier otra disposicién que
permita trabaf las diferentes capas de modo similar al re-

presentado, queda igualmente comprendida dentro del alcance

 de la invencibn.

Como se aprecia, la plataforma de eslingado —6—
se halla instalada con uno de sus lados adyacente a uno de
los lados de la platafomma —5- cuando esta (ltima se encuen-
tra en la posicidn de descarga representada en la figura 1.
Frente al lado opuesto de la plataforma =5~, un bastidor
£ijo ~12= sostiene uno o dos cilindros accionadores hidrau-
licos o neumlticos -13-, cuyos vastagos se hallan unidos a

una traviesa ¢ placa de empuje -14~, apta para ser despla-

zada adyacente a la superficie de la plataforma =5~ en la

posicibn representada, hasta entrar en la plataforma es-
lingadora -6-, de modo que la pila terminada -4- puede ser
desplazada a esta fltima para su ulterior disposicién y de=
jar libre la platafoma -5~ para formar otra pila. En la
plataforma eslingadora -6~ se ha previsto, de medo usual,
ranuras cruzadas -15-, en las cuales se puede disponer las

eslingas necesarias en cada caso para ligar la pila forman-



do una unidad rigida.
El funcionamiento de la instalacidén representada:

se deduce claramente de la anterior descripcidn y se supon-

L T

dréd que es llevado a cabo bajo el control de cualquier auz-

5 tomatismo de los conocidos y utilizados corrientemente parad -

realizar sucesiones ciclicas de operaciones. B

-
Tan

La llegada de cada saco -2- sobre la plataforma,- -
~7- es detectada por un senéor fotoeléctrico =16~ que forma, .~ -

- parte del automatismo, para desencadenar la serie de opera3‘1

10 ciones correspondientes al ciclo de formacibén de una capa, |

“
g,

de sacos sobre la plataforma —-5-. En primer lugar se produs----

A
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ce la oscilacidn de la plataforma -7- hacia uno de los la-
dos, de nmanera que €l saco es lanzado hacia la pila «4= a

través de uno de los toboganes ~10-.

Una disposicién de finales de carrera no represen-

tados, © un control del tipo de registro de desplazamiento

transfiere los accionamientos sucesivos a un cilindro —8-

diferente, de acuerdo cbOn la secuencia de ciclo prevista,

hasta que se completa el lanzamiento de 10s cuatro sacos
que componen la capa. Un sensor accionado por la plataforma
T O un'dispositivo contador hace que a-cada cuatro lanza-
mientos el mecanismo de la plataforma elevadora =5~ sea ace
cionado para bajarla en la ﬁagnitud correspondiente a la
altura de una capa de sacos para dejar 1a-pila en disposie-
cibn de recibir una nueva capa.

4 Cuando la plataforma elevadora -5~ alcanza la po~

sicién de descarga representada en la figura 17 y ha sido

Pormada la filtima capa de sacos, un automatismo correspon-

Ty B A ————— Pt ey 4 A B

ot e pae o ooe

4 o e Sy M i A i
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Hiente, por ejemplo un sensor Eotoeléctrigo ~17= que detecw
ta la existencia de la filtima capa de sacos, y un final de
carrera -18- que detecta la posicidn de descarga de la pla=
taforma ~5-, asociados en funcidén AND transmiten al Si§€§ﬁ&' 
de control la orden de excitacidén de los accionadores ~1 3w,
y ello de manera que la placa de empuje 14 ejecute un:ﬁg%}

vimiento de vaivén desde la posicibdn representada hasta la, .

'plataforma ~6~, trasladando la pila -4~ a esta {ltima. . 2.

Esta operacidén completa el ciclo de foxmacibén de "

LI

una pila y la plataforma elevadora es llevada por los medios |

N
AR

correspondientes hasta el nivel de los extremos =11- de los. -
toboganes =10~ para empezar un nuevo ciclo. A
Se sobreentiende que seran independientes del ob-
jeto de la presente'invencién loé detalles accesorios y de=
mis caracteristicas constructivas no esenciales, empleadas_
en la puesta en préctica de la misma, por quedar todo ello '
comprendido dentro del alcance de las siguientes reivindi-

caciones.

e e A L e A o g ormen s g s W
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REIVINDICACIONES

1. Perfeccionamientos en instalaciones apilado-
ras de sacos, en las que estos @ltimos son conducidos desde
un transportador de llegada hasta la parte superior de una

plataforma receptora o de una pila de sacos en formacidn so-

bre la misma, caracterizados esencialmente por el hecho de

realizar la conduccidn mediante una pluralidad de rampas 0
toboganes de deslizamiento de los sacos por gravedad, los
cualeé tienen un extremo de salida que desemboca sobre la

superficie de la plataforma receptora o de la pila en fons
macidn, estando los extremos’de las diversas rampa5~situa—

dos para descargar los sacos en posiciones determinadas den-

tro de cada capa de la pila, en tanto que los extremos de

entrada convergen en un dispositivo distribuidor sitwado a
la salida del transportgdor de llegada, dispositivo que es
gobernado por medios de control aptos para desviar hacia
las diversas rampas 108 sacos que van llegando, de acuerdo
con un orden ciclico predeterminado, estando los diversos
medios y dispositivos gbbernados por un sistema de control
automitico que los acciona de acuerdo con un ciclo de for-
macién de una pila.

2. Perfeccionamientos en instalaciones apilado—-
ras de sacos, de acuerdo con la reivindicaéién 1, caracte- -

rizados esencialmente por el hecho de que los extremos de

descarga de las rampas desembocan en posiciones correspon-

dientes a los cuatro lados de la plataforma o pila, y com-

prenden medios de guia para conducir los sacos descargados
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a posiciones distintas dentro de la longitud de cada uno de
estos lados, cuyos medios son gobernados por un sistema de

control que varia estas posiciones después de cada ciclo de

formacidn ‘de una capa de sacos en la pila, o al cabo de'un-

nfmero deteminado de ellas, para el trabado mutuo de lag’’

TSR]
. -

mismas. ‘ AN

3. . Perfeccionamientos en instalaciones apiladc=

ras de sacos, de acuerdo con las reivindicaciones 1 y 2, ca~-

racterizados esencialmente por el hecho de que los extremos -

n

de salida de las rampas de deslizamiento desembocan en po~.

siciones adyacentes a extremos homdlogos de los lados resge-:-"
pectivos de la plataforma receptora de la pila, y las rampaé
0 la plataforma distribuidora comprenden medios para girar

ortogonalmente los sacos en descenso, medios que son gober-

nados por el sistema de control de manera que los sacos de

capas sucesivas se presentan a la salida de cada rampa, al=-
ternativamente en posicidn longitudinal y transversal.

4, perfeccionamientos en instalaciones apiladoe
ras de sacos, de acuerdo con la reivindicacibn 1, caracte-
rizados esencialmente por el hecho de qué el dispositivo
distribuidor de los sacos a las diversas rampas de desli-
zamiento comprende una plataforma horizontal receptora de
ios sacos de llegada, frenﬁe a cuyos cuatro lados se encuen~
‘tran situados los extremos de entrada de dfchas rampas, mon-:
tada oscilénte, selectivamente, alrededbr de dos ejes hori=-
;ontales y respectivamente perpendiculares a cada par de

éntradas de rampa alineadas y opuestas, y asociada con me=-

dios de accionamiento de manera que es inclinada sucesiva-
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mente hacia la entrada de las rampas, de acuerdo con el or-
den cizlico establecido.

5. Perfeccionamientos en instalaciones apilado=

~ ras de sacos, de acuerdo con las reivindicaciones 1 y 4, ca~

racterizados esencialmente por el hecho de que los medios -

de accionamiento de la platafoma distribuidora estén for—

" mados por uno o dos dispositivos accionadores fluidodinémi~

cos para cada uno de los pares de entradas opuestas de las. -
rampas, gobernados por el sistema dé‘control. _

6 Perfeccionamientos en instalaciones apiladé{ ‘
ras dé sacos, de acuerdo con la reivindicacibdn 1, caracterimi
zados esencialmente por el hecho de quevla plataforma recep-
tdra de la pila es una plataforma elevadora, apta para dese
plazarse entre una posicidn correspondiente al nivel de re-
cepcidn de los sacos desde las rampas, y una posicidn de

descarga, en la que se halla asociada a medios para transfe-

rir la pila formada a una etapa subsiguiente del sistema de

manutencidén del que forma parte la instalacidn.
7. Perfeccionamientos en instalaciones apiladow

ras de sacos, de acuerdo con las reivindicaciones 1 y 6, ca=

- racterizados esencialmente por el hecho de que 1os medios

-de transfepenéia estan formados por un dispositivo empuja-

dor transversal, dispuesto para desplazar por deslizamiento
1a pila fomada, desde la superficie de la plataforma ele-

vadora hasta la superficie de una plataforma de eslingado

~de la pila, enrasada con la anterior cuando esta (ltima se

encuentra en la posicidn de descarga.

8. Perfeccionamientos en instalaciones apilado-
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ras de sacos.

La presente memoria descriptiva consta de trece

hojas foliadas, escritas a méquina por una sola cara.

“Barcelona, 8 de ‘septiembre de 1978
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