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= Memoria Descrigt:_l,va -

El presente invento se refiere a la necesarig
inversifn y tranaferencia de las losas de yeso frescas
desde su cadena de fabricacién para orientarlas hacia =
los hornos de secado. DE manera mis especifica, el pre-
sente invento se refiere a una mquina de transferencia
én su control de los brazos elevadores de manera que ge
aproximen a los ridillos activos desde debajo y retipen
la losa fresca de diches rodillos aetivos.

La losa de yeso fresea se forma apretande una
pasta acuosa hfmeda caliente de yeso entre un papel aca
nillado y un papel de relleno gris. Una veg formada,la
losa es transportada a lo largo de una cinta duranf';e y
a lo largo de varios centenares de pies con el fin-de -
que fraglie la pasta acuosa dntes de efectuar el caorte
de longitude Una vez que las losas son cortadas en lone
gitudes, se disponen en grupss de 1, 2, 3 6 4 (depenci=
endo de su longitud individual) para ser invertidas de
manera que pasen a teavéds del secader por la cara acani
llada para arriba. Se agrupan por medio de una seceida
aceleradora de 1a cinta transportadora. La seceién acot=
leradora pone distancias entre los grupos para que haya
tiempo para que sean invertidos. Despuds de ser inverti
das, las losas son transferidas a una mesa basculante -
que alimenta un secador de varias plataformas,

Las méquinas actuales de inversiéo y transfe-
rencia estén situadas cerca de 1a seccifn de rodillos -
activos del sistema transportador, en que para ser inee
vertidas las losas son paradas. Con anterioridad, una =
serie de brazos ha girado hacia abajo situfndose en po-
sicifn debajo del plano de los rodillos activos. Ung <=
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vez quo la losa se h: situado en reposo sobre los rodie
llos activos, con los brazos inversores debajo de su -
plano, lcs brazos han sido hechos girar por medio de un
&rbol inversor un &ngulo recto con respecto a los rodi-
llos activos y las losas son elevadas, invertidas y to=
madas por un segundo grupo de bn:;.os que lag hacen des-
cender y las invierten para formar los grupos para seca
da.

Es obvic que en el sistema del arte anterior
los brazos de inversifm doben ser situados bajos los rg
dillos activos antes de la aproximacién de la losa. Dew
be existir tiempo para que los brazos elevadores sean -
girados de muevo a poalciln antes de gque la siguiente -
losa que vaya a ser invertida pueda situarse en los ro-
dillos activos. Esta es una fraccién de tiempo perdico.
Si los brazos elevadores pueden ser elevados uniformeee
mente desde zbajo, en lugar de ser hechos descender deg
de arriba, las losas pueden fluir mfs o menos continuae
mente a su posicifn de elevacifm.

Adicionalmente, si la miquina elevadora y de
transferencia pueds ser dispuesta para elevar constante
mente los brazos elevadores desde debajo de log rodieww
1les activos, cxiste la posibllidad de que el espacio -
necesario para acomodar 1z méquina en la cadena de faww
bricacifn se reduszca. Por lo tanto, hay dos posibilidas
des para mejovar la transferencia e inversifn de las 1o
sas frescas. En el primer case, se pueds ahorrar tiempo
gl los brazos elevadores aon manipulados de forma adow=
cuada. En segundo lugar, se puede reducir el espacio =

para la méquina, -
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El presente invento se refdere a un &rbal e
inversor en 4ngulos rectos con relacifn a rodillos acti
vos en los que se reciben losas frescas para ser inverw
tidas y transferidqs. El 4rbol inversor tiene una serie
de cajas de corredera acopladas al mismo. En cada caja
de corredera se sitda una estructura alargada de brazo
elevador con un movimiento de vaivén scbre ella. Debajo
de cada caja de corredera y de los rodillos activos se
sitda una estructura de leva para recibir, retener y -
gular los extremos del bragzo elevador. Segdun gira el
irbol inversor, la caja de corredera fuerza a su brazo
elevador para que gire a través de la linea de rodillos
activos. El extremo del brazo elevador en la caja de €0
rredera es recibido y controlado por la estructura 'dé -
leva inferior para empezar a impulsar el brazo elevadcr
hacia abajo a través de la ezja de corredera, después »
de que el brazo elevador ha entregado 1a losa fresca en
inversifn a un braze recogedor. La dotacifn continuada
del &rbel inversor fuerza al extremo de leva recogedora

" del brazo elevador hacia arriba y hacia los rodilles ag

tivos desde abajo. Por lo tanto, el lado opuesto de los
brazos elevadores es llevado hacia arriba para tonar o
contacto con una nueva losa fresca que tiene que ser o
elevada, invertida y transferida.

El ciclo de extremos alternos de los brazos =
elevadores que entra en contacto con 1la estructura do =
leva y son guiados a través de la caja de corredera hee
cha girar lleva alternativamente las dos caras del brae
zo elevador a contacto alternado con el tren de losas =

frescas que llegan en orde a la posicifn del rodillo ag
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Otros objetos, ventajas y caracteristicas =
del invento resultardn aparentes para los peritos en -
el arte al leer la descripeifn eacrita, las reivindica
ciones y los planos que se acompaiian.

En dichos planoss

La figura 1 es un plano de los rodillos actie
vos de un sistema transportador Y sistema de transferen
cia en los rodillos activos, en el que estfa incorpora~
do el preseunte invento.

La figura 2 es un alzado en seccifn dn las ca
Jjas de corredera montadas en el 4rbol inversor, con su
brazo elevador en una de sus dos posiciones extremas,

La figura 3 es una seccién de 1a figura 2, a
lo largo de las l{neas 2=2.

Las figuras 4 a 7 muestran, en orden, el ciwe
clo del acclonamiento del brazo elevador =12 para elew
var, invertir y transferir losas de yveso frescas sce s
vas,

Le figura 1 asuestra un juego de rodillos acti
vos =10~ que forman una plataformma de un sistema transe
portador sobre el que se sitda en reposo material fingo,
laminare En esta realiszacife preferida, este material -
fino laminar se describird como tablero laminar para pa
redes o losa de yeso, transportado a los rodillos actie
vos después de su conformacifn inicial.

Las secciones de corte previo de easte tablero
~1le han surglido del proceso ds fabricaciln y han expe-
rimentado su graguado indcial por medio de enfriamiento
Defgen ser trasladadas bajo un horno para completar su -
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endurecimiento para formar el producto final. Por 10 =
tanto, estas losas deben ser elevadas desde su cadena
transportadora, invertidas para el secado em el horno y
transferidas a una zona adyacente a la plataforma =1G0we
do rodilloes activos.

Antes del presente invento brazos elevadores
miltiples eran hechos girar hacia abajo a posiciones de
bajo del plano de los rodillos activos, Las losas hime
das altamente frigiles eran elevadas por los Prazos gie
ratorios y dejadas caer para ser recogidas sobre brazos
recogedores que a continuacifn las hacian descender sua
vemente a la zona adyacente para su traslado a un herno
En el arto anterior, los brazos elevadores eran simple-
mente hechos girar hacia abajo entre los rodillos actiw
vos desde arsiba, de nanera gque la siguiente loea paade
ra ser gituada en posiciin sobre os brazos para la si<
gulente elevaci®ne En contraste, el presente invento m
eve altemativamente cada brazo elevador en posicifn de
bajo de los redillos activos para evitar que giren a su
posicién de elevacifn desde debajo de estos Gltimos.

En la figura 1, los brazos elevadores =1%w sa
ilustran en general accionados desde un extremo por el
drbol inversor =13=. El1 medio para hacer girar los rodi
1los activos =10= y el &rbol inversor «l3= no se ilunew
tean con detalle, Obviamente, hay um motor conectado a
los rodillos y el 4rbol por medio de correas o engrana-
Jes para hacerlos giar. También, para el funcionamiento
general es necesario el sistema de mando para limitar e
invertir la rotacifn de estos rodillos y 4rbbles, segin
la necesidad. Sin embargo, el sistema de mando y su mow
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tor no tienen que ser establecidos de manera especffi-
ca para describir el presente inventoe

Segd nel 4rbol =13« gira en sentido de 1las
agujas del reloj, hace girar a los brazos elevadores =1
=12=~ hacia arriba para elevar un tablero de pared fres-
co desde el plano de los rodillos activoss Al mismo =
tienpo, giran también los brazos recogedores -14~ desde
el frbol «13- a la posicién donde recibirén suavemente
el delicado tablero de pared y lo depositarén en un se-
gundo sistema transportador para enviarlo a 1z instala~
cibn de hornos secadores.

En la figura 1 se puede inferir el problema -
del arte anterior de manipular los brazos elevadores, -
asi como la solucifn aportada por el presente invento.

Obviamente, si los brazos elevadores del crte
anterior no necesitaban ser hechos girar desde su posi~-
cibn elevada hacia abajo a través del plano de los rodi-
lloe activos, se podfa acortar el tiempo de llegada de =
los tableros o losas para ser elevadas. El presente inw—
vento resudlve este problema dando un movimiento de vai-
vén a bos brazos elevadores en su frbol inversor =13, -
extremo por extremo, y deslizéndolos bajo el plano de =
rodillos activos. La forma de llevar eato a cabo se hard

evidente observando las figuras que siguen.
La figura 2 proporciona el anflisis critico de

cooperacibn entre la caja de corredera =20« enchavetada
al érbol inversor -«13~. En general, la caja de corredera
w20« es un bastidor firmewmente fijado al &rbol =13~ para
proporcionar apoyo, manipulacidn y comtacto rotatorio =

con su brazo elevador «12l«,
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A contimuacién se puede ver que cada brazo ==
elevador ~12« congiste esencialmente en dos vigas para-
lelas «jl= y =32« sostenidas en su relacién respectiva
por vigas extremnas =33« y =34=. Cadz una de estas vigas
=3l= y 32~, entra en comtacto con la caja de corredera
=20~ a través de un juego de rodillos. Cenc se puede o=
discernir perfectamente en la figura 2, el rodillo =314
Y el rodiilo =318~ de 1a caja de corredera -20=- tienen
contacto directo con la viga ~3le. De forma similar, los
10di1108 =32=A= y =32«B=, del otro lado de la eaja de co
rredera =20-, tienen contacto directo con la viga =32,

De nueve, en la f:!.gux?a 2, se puede ver claraew
nente que el brazo elevador =12« se muestra en una de -
sus dos posiciones extremas con relacién a la caja de oY)
rredera -20-. Segln se observa en la figura 2, el Brazo
elevador «12- se deaplaza a su limite extremo de moviiaie
ento de elevacibn. El brazo elevador =12« puede ser dese
lizado perfectamente a la derecha hasta que la caja de =
corredera =20« limita su desplazamiento.

En cada extremo del brazo elevador «12« hay un
brazo de contacto con leva con el que se puede aplicar =
fuerza de deslizamiento para desplazar el braso con rels
cifn a 1la caja de corredera =20-, De manera mds especifi
ca, el brazo «»35= de contacto con la leva esti en un ex=
tremo del brazo elevador ~12=, y el brazo =36= de contag
to con la leva esti en el otro extremo del brazo elevade
dor =12=3 Cada uno de estos brazos de contacto con leva
estd dotado de dispositivo de rotamiento para tomar cone
tacto especificamente con una leva que manda el vafven =

del brazo elevador en la cja elevadora =203
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La figura 3 es un alzado en seccidn de 1la figu
ra 2 para ampliar la comprensifn de cémo los dos brazos
=12« elevadores de viga montan sobre los rodillos de 1a
caja de corredera =20- para mantener el contacto de roe
damiento entre el Drazo y el &rbol inversor =13, chme-
pliendo el objeto del inventa.

Las figuras 4 a 7 ilustran camo la totalidad
de las estructuras de la realizacifn se unen y cooperan
para tomar delicadamente las losas frescas de 1los rodi-
11los activos ~10- y depositarlas de manera igualmente =
delicada sobre un transportador adyacente =40-., Este re
sultado se consigue con enorme sencillez por medio de -
la aplicacifn de los conceptos del presente invento.

Las figuras 4 a 7 nos dan el orden de esta coe
operacifn de estructura con una claridad que rivaliza -
con la de una pelf{cula cinematogrifica.

Ahora, los rodillos activos =10-, el &rbol ine
versor =13- y los brazos recogedores se muestran en alza
do. La forma en que los brazos regogedores son manipulae
dos es esencialmente la misma que en el arte anteriore =
Por lo tanto, en el pdano se dedica poca deseripeién ai
accionamiento de estos brazos. Es suficlente llustrar cb
mo loa brazos recogedores =14« son llevados, girando, ha
cla arriba para recibir la losa transferida de 108 braw=
zos elevadores del invento.

Las figuras 4 q 7 nos dan poca visién de los =
rodillos activos. En realidad, el primeroc de los rodillo
activos no se muestra con el fin de poder ilustrar el =
primero de los brazos elevadores -12-, segin es mandado
por su caja de corredera sobre el &rbol =13,
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La figura 4 meeatra el brazo elevador =12= =
dispuesto horizontalmente exactanente debajo de la lesa
=1les Los brazos recogedores =14= también ostén herizon
tales debajo de ls superficie del transportador =4{0w, -
en el que esti sitnada la losa invertida =1l-. El accio
namiento de los redillos activos =10« es indicado por =
el motor =4le: El medio acclonador del &rbok inversor =
=13= no so mestra ya que caiplicarfa innecesariamente
los planos y oscurecerfa la informacifn de la inversifn
El cilindro hidriulico =42~ se ilustra coamo articulado
a los brazos =14= para hacer elevar y descender los bra
205 recogedores que giran respecto al frbol =13e: DE es
te modo, la figura 4 es un buen punto para iniciar el =
cleclo de funcionamiento. N

La ilustracifn estf deminada por la estructue
ra de leva =43=. Cada una de las cajas de corredera y =
sus brazos elevadores acoplados al irbol «13- ticnen =
una leva =43~ montada debajo de ellas. La leva =43~ es
una via de retencifn que recibe los extremos de su brao
z0 eelevador =12« en «4i4=. Segin el irbol inversor «13=
gira en el sentido de las agujas del reloj, la caja de
corredera =20= forma un eslabfn entre el 4rbol y su bra
zo elevador =12« para hacer girar el brazo elevador des
de su extremo derecho segin se ilustra en la figura «i..

La leva esti conformada para que cogepere ¢on
el extremo del brazo elevador con el fin de que éste 1
timo sea hecho girar primero sobre el eje del 4rbol =13
v a continuacifn sea llevado hacia abajo a travéss de -
la caja =20=, hasta que el extremo opuesto del irbol ~-

=13~ entre en contacto con una leva en el punto ={fee =
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Esta actuacidn progresiva del brazo elevador puede ser
seguida a través de las 4 sencillas fipuras 4 a 7.

La figura § ilustra el brazo elevador girando
un ingulo que eleva la losa del plano de los rodillos =
activos, mientras que los brazos recogedores w14 eupie
zan s giro hacia arriba para recibir la loma. Dicho se
de paso, la losa es sostenida sobre un soporte =45= paw
ra que no se deslice hacia abajo de la longitud del bra
zo elevador.

La figura 6 muestra la reunién de los brazos
elevador y receptor en la parte superior de los arcos a
través de los cuales girane. Deade luego, la sincronizae
cién, separacién y desplazamiento de estas estructuras
debe ser precisa con el fin de llevar la losa suavemenw
te desde los brazos elevadores a los brazos recogedores
No es objeto de esta descripcifn detenerse m’as en esw
tos problemas précticos importantes de ajuste.

El conpepto del invento se incorpora en el man
do de los brazos elevadores ejercido por 1la leva ={3w, =
La figura § muestra la primera parte de la leva =43~ lle
vando los brazos elevadores hasta la posiciba de transfe
renciae En esencia, esto se hace en gran parte en el ar=
te anterior. Ahora pasaremos al otro lado de la cuestidn
con ol concepto del inventos ’

La figura 7 mestra cano el brazo elevador =12
es llevade hacia abajo a través de 1la caja de corredera
por el extremo inferior del brazo elevador, siendo impul
sado en un arco descendente de la leva =43=: En este pun
to del ciclo, los brazos recogedores ~14- han empezado a

hacer descender su carga hacia la cinta transportadora -
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w=il=, mientrag que el brazo elevador =12 enpleza su =

descenso a la profundidad debajo del plano de los rodi-

llos activos. Aunque se puede decir que la vigs =3le =
del brazo =12« ha elevado la primera losa y la ha inver
tido en los brazos recogedores, la leva =43~ dbrige el

conjunto canpleto del brazo elevador debajo de los rodi
1leos actives y se encuentra dispuesta para desplazar el
lado opueato, es decir =32, en posicifn para elevar e
invertir la leaa subsiguiente sobre los rodillos actiew
vos.

Volviendo a la figura 4, el brazo elevador ha
sido vuelte. De nuevo, el brazo elevador es hecho girar
desde su extremo opuesto a3l que se muestra en la fig\xra
4« Es initil repetir la descripcién de este ciclo. -

Ahora debe ser claramente aparente que el ineo
vento formula una forma totalmente nueva de accifm para
que los brazos elevadores eleven e inviertan formas fiwe
nas delidadas laminares de material, de manera espec{fi-
ca, las losas frescas tomadas de la cadena son manejadas
con aplomo, enviadas a los hornos que les imparten la rg
bustezr derivada del secado en ellos.

Un tren continuo de estos articulos es llevado
a 1la plataforma de redillos actives y tomade de ellos a
los hornos de endurecimiento que les espera. Estd claro
que se ha logrado un avance notable en este arte del maw
nejo y transferencia del material con reduceifn de mano
de obra, base y tiempo, en cauparacifm con el arte ante-
rior.

Segldn 1o que antecede, sec veri que este invenw

to es adecnado para lograr todos los extrenos y objetiew
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vos anteriormente citados junto con otras ventajas que
son obvias e inherentes al aparato.

Se entenderi que son de utilidad ciertas ca-
racteristicas y coabinaciones secundarias que pueden w-
sor utilizadas sin referencia a otras caracteristicas y
causbinaclones secundarias. Esto gueda previsto y dentro
del alcance del invento.

Cono se pueden llevar a cabo muchas realizawe
ciones posibles del invento sin apartarse de su fmbito,
deberf quedar entendido que todo lo descrito demostrado
en los dibujos que se acompaiian se debe interpretar en
sentido ilustrativo y no limitativo.
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«= RETIVINDICACIONES

1#.« Miquina para invertir un cuerpo de configuracifn =
plana, fina, consistente en un juego de rodillos actie=
vos dispuestos en paralelo y ea un solo plano socbre el
cual descansa un cuerpo plano fino que requiere invere
sifn; un &rbol inversor que se proyecta en #ngulo recto
al juego de rodillos activos y esti separado de un extre
mo de &stos; una serie de cajas de corredera separadas
a lo largo del 4rbol frente a espacios seleccionados ene
tre los rodillos activos y enchavetadas al &rbol en es—e
tas posiciones para giarar con el 4rbolj un brazo eleva~
dor proyectado a través de cada caja de corredera y dige
puesto para experimentar un movimiento de vaifen eitremo
por extremo a través de su caja de corredera segin.estas
cajas son hechas girar con el 4rbol; una serie de levas
que se proyectan y estén dispuestas a lo largo de les ro
dillos actives y del firbol inversor cada una de ellas si
tuadas para recibir alternativamente los extremos de los
brazos elevadores segin gira el 8rbol y gular y mandar -
su brazo en su movimiento de vaivén a trav’es de las ca=
jas de correderz, con el resultado de que los brazos de
elevacifn giran en el &rbol para elevar el cuerpo planc
fino desde los rodillos activos y transferirle a una esce
tacifn adyacente a éstos dltimoes, y un juego de brazos
receptores situados para recibir el cuerpo plano fino y
hacerle descender a la estacién de transferencia.

22,~ Miquina segin reivindicacibn 12, caracterizada por=
que cada leva esti conformada de manera que mantenga una
relacitn constante en el extremo de su brazo elevador =
del 4rbol segfin el brazo elevador es hecho girar el arco
que invertirf el cuerpo plano y a continuacibn deslizar
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el brazo elevador a través de su caja en el “arbol ine=
versor pars invertir sus extreumos en relacidén con la ca
Ja y hacer girar el brazo hacia arriba al plano de 1los
rodillos activos.+

38,= Miquina segdn reivindicacién 28, caracterizada por
que cada brazo elevador se compone de dos vigas sosteni
das en paralelo por dos plezas extremas para poner en -
contacto su caja a través de los rodillos montados en 8
la caja.+

48.« Miquina segin reivindicacifn 1R, caracterizada por
que los brazos receptores son hechos girar desde el fre
bol inversor por medio de la articulacifn con un ciline
dro hidriulice que hace girar a los brazos receptores -
para que se encuentren con los brazos elevadores y reci
ban el cuerpo invertido y a contimmacifn hacer descene
der al cuerpo recibido a un sistema transportador.

58.~ Miquina segin reivindicaciones anteriores, caracte
rizada porque una hoja plana de material relativamente
fino situada en un primer plano horizontal; un drbol =
proyectado en el primer plano horizontal adyacente a la
hoja plana; Medios para hacer girar el &rbol en una di-
reccfon de apartamiento de la hoja plana; por lo menos
una caja do corredera fija mobre el &rbol para que gire
con €13 un braso alargado fijo a través de la caja de -
corredera y que tana contacto con data dltima a través
de los rodillos montados en slla para experimentar un mo
vmiento de vaivén de extremo a extremo em la caja de cg
rredera segin se hace girar al &rbolj una estructura de
leva fija debajo del primer planc horizontal y conforma
da y dispuesta para recibir alternativamente los extro-
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mos del brazo alargado segin cada extrego se proyecta
desde su caja de corredera pra hacer que el brazo ele-
vador gire desde el Arbol un 4ngulo previamente deterw
minado y a continuacifn se dealice a través de su caja
y ponga su extremo alternativo en contacto con la estru
tura de leva y repldta el ciclo segin gira el irbel; un
brazo recogedor hecho girar desde el 4rbol a un 4ngulo
canplementario al &ngule en el que gira el brazo eleva-
dor para pvecibir la hojé plana y entregarla a un segune
do plano horizoentali y en la que la hoja de material e=s
elevada por el brazo elevador el Angulo previamente dee
terninado y por lo menos un brazo recogedor es hecho gi
rar en el &rbol desde el segundo plano horikontal a tra
vés del fingule complementario al 4ngulo previamente de-
terminado del brazo elevador para recibir la hoja de my
terial invertida y a continuacibn hacerela descender Jai
segundo plano horizontal.

68,.« "MAQUINA PARA INVERTIR UN CUERPQ DE CONFIGURACZION

PLANAY yun

Consta la presente memoria descriptiva de die
ciseis hojas numeradas y mecanografiadas por una sola -
cara a las que se acaupaiian dos de planos para su mejor

conprensibn,
wavrrn, 123 .1 379

M. V. DE LA TORRE -
P P.

Emillic Carcia Arieagd -
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