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DESCRIPCION
Dispositivo para transporte de productos
La presente invencién se refiere a un dispositivo para transporte de productos.

Se refiere mas particularmente a un dispositivo para transporte de productos que comprende al menos un
transportador denominado de aguas arriba, un transportador intermedio y un transportador denominado de aguas
abajo dispuestos en linea con el transportador intermedio que se extiende entre los transportadores de aguas arriba y
de aguas abajo, comprendiendo cada transportador al menos una cinta sin fin, rodillos alrededor de los cuales se
enrolla al menos parcialmente la cinta, un sistema para mantener la tension de la cinta y al menos un dispositivo motor
para accionar el desplazamiento de dicha cinta alrededor de dichos rodillos, delimitando la cinta de cada transportador
entre dos de los rodillos de dicho transportador, al nivel de la denominada superficie activa de la cinta apta para el
transporte de productos, un camino de accionamiento para desplazar los productos segin una direccion de
desplazamiento de los productos con uno de los extremos del camino definido por uno de los rodillos que forman la
entrada de alimentacién de productos del camino y el extremo opuesto del camino definido por otro de los rodillos que
forman la salida de descarga de los productos, extendiéndose los caminos de los transportadores en prolongacion
uno del otro.

El disefio de un dispositivo de transporte como el descrito anteriormente se conoce como se ilustra en el documento
US 4.960.198 y puede permitir, en particular, agrupar o desagrupar productos para disponer los productos en el
transportador de aguas abajo en filas segun una direccion transversal a la direccion de desplazamiento del
transportador con un paso predeterminado entre dichas filas.

El documento US-4.960.198 divulga asi un dispositivo para transporte de productos segln el preambulo de la
reivindicacion 1.

Un dispositivo de transporte de este tipo hace posible, por tanto, a partir de una alimentacion a granel de productos,
realinear los productos. Sin embargo, hasta ahora el disefio de los dispositivos de transporte obliga a dedicar un
dispositivo de transporte a un tipo de producto.

Un objeto de la invencién es proponer un dispositivo de transporte cuyo disefio permita el transporte de productos de
dimensiones variables sin perjudicar la calidad de una clasificacion obtenida ni la simplicidad del dispositivo de
transporte.

A tal fin, el objeto de la invencién es un dispositivo para transporte de productos segun la reivindicacién 1.

Segun un modo de realizacion, el sistema para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos comprende
dos gatos y una unidad de control, preferiblemente de manera sincrona, de los gatos, estando uno de los gatos situado
entre el soporte y el primer conjunto, estando dispuesto el otro de los gatos entre el soporte y el segundo conjunto.
Esto da como resultado un ajuste rapido y fiable de la dimension en longitud del camino del transportador intermedio.

Segun un modo de realizacion, el sistema para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos comprende
una transmision por correa sin fin con dos sentidos opuestos para accionar el desplazamiento de dicha correa y una
unidad de control de dicha transmisién, presentando esta correa, que sigue una trayectoria en bucle cerrado, dos
ramales paralelos, estado acoplados dicho primer y segundo conjuntos, uno, a uno de los ramales, el otro al otro de
los ramales. Nuevamente, una simple inversién del sentido de accionamiento en rotacion de la correa puede permitir
un ajuste rapido y fiable de la dimensién en longitud del camino del transportador intermedio.

Segun un modo de realizacién, el dispositivo para accionar el desplazamiento en vaivén del soporte comprende un
carro, un camino de guiado en desplazamiento del carro y un mecanismo para accionar el desplazamiento en vaivén
de dicho carro a lo largo del camino de guiado, estado acoplado mecanicamente dicho carro al soporte. Este disefo
se caracteriza por su sencillez y permite una mayor fiabilidad del dispositivo de transporte.

Segun un modo de realizacion, el mecanismo para accionar el desplazamiento en vaivén del carro comprende una
transmisién por correa sin fin, estando dicho carro acoplado a dicha correa.

Segun un modo de realizacion, el dispositivo para accionar el desplazamiento en vaivén del soporte esta configurado
para permitir, durante una fase denominada de retroceso del transportador intermedio, un recorrido de desplazamiento
de los rodillos que definen respectivamente el extremo de entrada y el extremo de salida del camino del transportador
intermedio al menos igual a la distancia entre ejes de dichos rodillos. Esta disposicion permite una manipulacion 6ptima
de los productos. El recorrido de desplazamiento de los rodillos que definen respectivamente el extremo de entrada y
el extremo de salida del camino del transportador intermedio es al menos igual a la distancia entre ejes de dichos
rodillos, es decir al menos igual a la longitud del camino del transportador intermedio tomado entre el extremo de
entrada y el extremo de salida del camino de dicho transportador intermedio Asi, una vez que se ha elegido un ajuste
de la longitud del camino del transportador intermedio, se adapta el recorrido de desplazamiento en particular de
retroceso del transportador intermedio a esta longitud.
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Segun un modo de realizacidn, el sistema para mantener la tensién de la cinta de al menos uno de los transportadores
comprende al menos un drgano giratorio de tipo rodillo llevado por el soporte, estando dispuesto este drgano giratorio
alrededor de la cinta, en el exterior del bucle cerrado formado por dicha cinta y en contacto de apoyo con la cinta.

Segun un modo de realizacién, el sistema para mantener la tensién de la cinta de al menos uno de los transportadores
comprende al menos uno de los rodillos alrededor del cual se enrolla al menos parcialmente la cinta de dicho
transportador, siendo este rodillo un rodillo distinto de uno de los rodillos que definen un extremo del camino del
transportador.

Segun un modo de realizacién, el o al menos uno de los dispositivos motores para accionar el desplazamiento de la
cinta alrededor de dichos rodillos de al menos uno de los transportadores esté formado por uno de los rodillos alrededor
del cual se enrolla al menos parcialmente la cinta de dicho transportador, estado equipado este rodillo con un sistema
de motor de accionamiento en rotacion.

Segun un modo de realizacion, el sistema para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos en el
sentido de una aproximacién o alejamiento entre ellos es un sistema para accionar el desplazamiento sincrono de
dichos primer y segundo conjuntos. De nuevo, esta disposicion permite simplificar el dispositivo de transporte.

Breve descripcion de los dibujos

La invencion se comprendera mejor con la lectura de la siguiente descripcion de ejemplos de realizacién, con
referencia a los dibujos adjuntos en los que:

[La Fig. 1] representa una vista esquematica de un dispositivo de transporte segun la invencion;

[La Fig. 2] representa una vista esquematica del dispositivo transportador de la figura 1 después del ajuste de la
longitud del camino del transportador intermedio;

[La Fig. 3] muestra una vista esquematica del dispositivo de transporte de la figura 2 después del desplazamiento del
carro hacia la izquierda en el sentido de un retroceso del transportador intermedio con respecto al sentido de avance
de los productos;

[La Fig. 4] representa una vista esquematica del dispositivo de transporte de la figura 3 después del desplazamiento
del carro hacia la derecha en el sentido de avance del transportador intermedio;

[La Fig. 5] representa una vista esquematica de otro modo de realizacién de un dispositivo de transporte segun la
invencion;

[La Fig. 6] representa una vista esquematica del dispositivo de transporte de la figura 5 después del desplazamiento
del carro;

[La Fig. 7] representa, en forma de vistas esquematicas, las diferentes etapas del transporte de un producto desde el
transportador de aguas arriba hacia el transportador de aguas abajo;

[La Fig. 8] representa una vista esquematica desde arriba de un dispositivo de transporte segun la invencion;

[La Fig. 9] representa una vista esquematica superior de un dispositivo de transporte segun la invencion, estando
aumentada la longitud del camino del transportador intermedio con respecto a la figura 8.

Como se ha mencionado anteriormente, el objeto de la invencién es un dispositivo 1 para transporte de productos 10
que pueden ser cualesquiera productos, aunque la invencion se aplica mas particularmente al campo de los productos
de la industria agroalimentaria. Este dispositivo 1 para transporte de productos puede interponerse entre una estacion
de alimentacion de los productos del dispositivo 1 de transporte y una estacioén de recepcion de los productos del
dispositivo 1 de transporte. Estas estaciones de alimentacién y recepcion pueden adoptar un gran nimero de formas.

El dispositivo 1 de transporte comprende al menos tres transportadores 2, 3, 4, a saber, el llamado transportador 2
aguas arriba, un transportador 3 intermedio y el llamado transportador 4 aguas abajo dispuesto en linea con el
transportador 3 intermedio que se extiende entre los transportadores 2 de aguas arriba y 4 de aguas abajo para permitir
el transporte de los productos desde el transportador de aguas arriba hacia el transportador 4 de aguas abajo a través
del transportador 3 intermedio.

Cada transportador 2, 3, 4 es un transportador de cinta de manera en si conocida. Cada transportador 2; 3; 4
comprende al menos una cinta sin fin, es decir una cinta enrollada sobre si misma formando un bucle cerrado, unos
rodillos alrededor de los cuales se enrolla al menos parcialmente la cinta, un sistema para mantener la tensién de la
cinta y al menos un dispositivo motor para accionar el desplazamiento de la cinta alrededor de los rodillos para permitir
el accionamiento para desplazar la cinta segun una trayectoria en bucle a una velocidad V1 de accionamiento para el
transportador 2 de aguas arriba, a una velocidad V2 de accionamiento para el transportador intermedio 3 y a una
velocidad V3 de accionamiento para el transportador 4 de aguas abajo. Asi, el transportador 2 de aguas arriba
comprende una cinta 20 sin fin, unos rodillos 210, 211, 212 alrededor de los cuales se enrolla al menos parcialmente
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la cinta 20, un sistema 24 de mantenimiento de la tensién de la cinta 20 y al menos un dispositivo motor 25 para
accionar el desplazamiento de dicha cinta 20 alrededor de dichos rodillos. Del mismo modo, el transportador
intermedio 3 comprende una cinta 30 sin fin, unos rodillos 310, 311, 312 alrededor de los cuales se enrolla la cinta 30,
un sistema 34 de mantenimiento de la tension de la cinta 30 y al menos un dispositivo motor 35 para accionar el
desplazamiento de dicha cinta 30 alrededor de dichos rodillos. Finalmente, el transportador 4 de aguas abajo
comprende al menos una cinta 40 sin fin, rodillos 410, 411, 412 alrededor de los cuales se enrolla la cinta 40, un
sistema 44 para mantener la tensién de la cinta 40 y al menos un dispositivo motor 45 para accionar el desplazamiento
de dicha cinta 40 alrededor de dichos rodillos 410, 411, 412. La cinta de cada transportador tiene una superficie activa
de transporte de los productos que generalmente se extiende horizontalmente. Esta superficie activa de transporte de
los productos esta formada por la parte superior de la cinta y corresponde a la superficie de la cinta sobre la que se
pueden disponer los productos.

En la practica, la cinta transportadora de cada uno de los transportadores comprende un ramal superior y un retorno
inferior acodado. La superficie activa, apta para transportar productos, de la cinta transportadora esta formada por el
ramal superior de la cinta. El retorno inferior acodado sirve para almacenar el exceso de cinta. Esta superficie activa
de los productos de la tira se extiende entre dos de los rodillos alrededor de los cuales se enrolla al menos parcialmente
la tira, en particular, alrededor de los dos rodillos extremos alrededor de los cuales se enrolla el ramal superior de la
tira. Asi, la cinta de cada transportador delimita entre dos de los rodillos alrededor de los cuales se enrolla al menos
parcialmente la cinta, al nivel de la superficie activa de la cinta, un camino para accionar el desplazamiento de los
productos segun una direccion D de desplazamiento del producto con uno de los extremos del camino definido por
uno de los rodillos que forman la entrada de alimentacion de producto del camino y el extremo opuesto del camino
definido por otro de los rodillos que forman la salida de descarga de los productos. La cinta 20 del transportador 2 de
aguas arriba delimita por tanto entre los rodillos 211 y 212 un camino 23 para accionar el desplazamiento de los
productos con el extremo 231 de aguas arriba del camino 23 definido por el rodillo 211 que forma la entrada de
alimentacion de producto 10 del camino 23 y el extremo opuesto 232 de aguas abajo del camino 23 definido por el
rodillo 212 que forma la salida de descarga de los productos.

Asimismo, la cinta 30 del transportador intermedio 3 delimita entre los rodillos 311 y 312 un camino 33 para accionar
el desplazamiento de los productos con el extremo 331 del camino 33 definido por el rodillo 311 que forma la entrada
de alimentacién de producto 10 del camino 33 y el extremo opuesto 332 de aguas abajo definido por el rodillo 312 del
camino 33 que forma la salida de descarga del producto. Finalmente, la cinta 40 del transportador 4 de aguas abajo
delimita entre los rodillos 411 y 412 un camino 43 para accionar el desplazamiento del producto con el extremo 431
de aguas arriba del camino 43 definido por el rodillo 411 que forma la entrada de alimentacién de producto 10 del
camino 43 y el extremo opuesto 432 de aguas abajo del camino 43 definido por el rodillo 412 que forma la salida de
descarga de los productos.

Los caminos 23, 33, 43 de los transportadores 2, 3 y 4 se extienden en prolongacién uno del otro para asegurar una
continuidad del transporte desde el transportador 2 de aguas arriba hacia el transportador 4 de aguas abajo a través
del transportador intermedio 3.

Para permitir la realizacion de un frente de transicién movil entre el transportador 2 de aguas arriba y el transportador
intermedio 3 por un lado, y entre el transportador intermedio 3 y el transportador 4 de aguas abajo por otro lado, el
rodillo 212 que define el extremo 232 de salida del camino 23 del transportador 2 aguas arriba, definiendo el rodillo
411 el extremo 431 de entrada del camino 43 del transportador 4 de aguas abajo y los rodillos 311, 312 que definen
respectivamente la entrada 331 de entrada y el extremo 332 de salida del camino 33 del transportador intermedio 3
son llevados por un soporte comun 5 equipado con un dispositivo 6 para accionar el desplazamiento en vaivén del
soporte 5 para permitir un desplazamiento de los rodillos 212, 411,311 y 312 llevados por el soporte 5 paralelos a si
mismos en el sentido de una aproximacién del extremo 231 de entrada del camino 23 del transportador 2 de aguas
arriba durante una llamada fase de retroceso del transportador intermedio 3 y en el sentido de una aproximacion al
extremo 432 de salida del camino 43 del transportador 4 de aguas abajo durante una llamada fase de avance del
transportador intermedio 3. Asi, el ramal superior de la cinta transportadora 2 de aguas arriba, es decir el camino del
transportador 2 de aguas arriba y el ramal superior de la cinta transportadora 4 de aguas abajo, es decir el camino del
transportador 4 de aguas abajo, tienen una longitud variable en funciéon de la posicién de los frentes de transicion
delimitados, uno, por el rodillo 212 que define el extremo de salida del camino del transportador 2 de aguas arriba y el
rodillo 311 que define el extremo 331 de entrada del camino del transportador intermedio 3, el otro, por el rodillo 312
que define el extremo 332 de salida del camino del transportador intermedio 3 y el rodillo 411 que define el extremo
de entrada 431 del camino 43 del transportador 4 de aguas abajo.

En la practica, el dispositivo 6 de accionamiento en vaivén del soporte 5 comprende medios para accionar el
desplazamiento en vaivén del soporte 5 y una unidad de control de los medios para accionar el desplazamiento en
vaivén del soporte 5 segun los datos almacenados o adquiridos.

La unidad de control es una unidad electrénica y/o informatica que comprende al menos un microprocesador y una
memoria de trabajo. Cuando se utiliza la expresion "la unidad de control estd configurada para”, significa que el
microprocesador comprende instrucciones para llevar a cabo la accién.
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Por lo tanto, esta unidad de control esté& configurada para controlar el desplazamiento de los bordes de transicion, y
posiblemente las velocidades de los transportadores de aguas arriba y de aguas abajo, segun el flujo de productos
deseado.

Para permitir dicho control, la unidad de control recibe informacion. El dispositivo 1 de transporte comprende por tanto
al menos, medios de deteccion de los productos al menos en el transportador de aguas arriba y medios para conocer
la posicion de los frentes de transicion y/o del carro que se describira a continuacién.

Los medios para conocer la posicion de los frentes de transicion y/o del carro pueden estar formados por un codificador
que equipa a al menos uno de los dispositivos motores para accionar el desplazamiento de la cinta de uno de los
transportadores.

Los medios de deteccion de productos pueden comprender sensores de presencia, tales como una camara o una
célula fotoeléctrica, asociados a un sistema laser u otro sistema.

El dispositivo de transporte 1 comprende ademas medios de entrada de datos relativos a consignas de
posicionamiento del producto. Estos medios de entrada de datos pueden comprender una interfaz hombre/maquina,
una memoria de datos predefinidos u otra.

El soporte 5 es generalmente en si mismo un conjunto soldado mecanicamente que puede tener un gran nimero de
formas.

En los ejemplos representados, el dispositivo 6 para accionar el desplazamiento en vaivén del soporte 5 comprende
un carro 61, un camino 62 para guiar el carro 61 en desplazamiento y un mecanismo 63 para accionar el
desplazamiento en vaivén de dicho carro 61 a lo largo del camino 62 de guiado, estado dicho carro 61 acoplado
mecanicamente al soporte 5.

El mecanismo 63 para accionar el desplazamiento en vaivén del carro 61 comprende una transmisién sin fin 631 de
correa 632, estando dicho carro 61 acoplado a dicha correa 632. La correa 632 se enrolla alrededor de dos poleas,
una de las cuales es motriz para delimitar dos ramales paralelos y el carro 61 esta acoplado a uno de los ramales para
que el accionamiento en rotacién en un sentido de la polea motriz y como consecuencia el desplazamiento en un
sentido de la cinta 632 genere un desplazamiento del carro 61 a lo largo del camino 62 de guiado formado por un carril
en direccion al extremo de entrada del camino transportador 2 de aguas arriba mientras que el accionamiento en
rotacion en sentido contrario de la polea motriz genera un desplazamiento del carro 61 a lo largo del camino 62 de
guiado en direccion del extremo de salida del camino del transportador 4 de aguas abajo. Se observa que el camino
62 de guiado del carro 61 se extiende ortogonalmente al eje longitudinal de los rodillos que definen el extremo de
entrada y el extremo de salida del transportador intermedio 3. El desplazamiento del carro 61 hacia el extremo de
entrada del camino del transportador 2 de aguas arriba da como resultado una reduccién de la longitud del camino del
transportador 2 de aguas arriba y un aumento en la longitud del camino del transportador 4 de aguas abajo mientras
se mueve el carro 61 hacia el extremo de salida del camino del transportador 4 de aguas abajo provoca un aumento
de la longitud del camino del camino del transportador 2 de aguas arriba y una reduccion de la longitud del camino del
transportador 4 de aguas abajo, permaneciendo contante la longitud del camino 33 del transportador intermedio 3
tomada entre el extremo 331 de entrada y el extremo 332 de salida de dicho camino 33 durante este desplazamiento
del carro 61.

Para permitir un ajuste en longitud del camino 33 del transportador intermedio 3, el rodillo 212 que define el extremo
de salida del camino 23 del transportador 2 de aguas arriba y el rodillo 311 que define el extremo 331 de entrada del
camino 33 del transportador intermedio 3 forman un primer conjunto 7. El rodillo 312 que define el extremo 332 de
salida del camino 33 del transportador intermedio 3 y el rodillo 411 que define el extremo 431 de entrada del camino
43 del transportador 4 de aguas abajo forman un segundo conjunto 8. El dispositivo 1 de transporte comprende, por
su parte, a bordo de dicho soporte 5, un sistema 9 para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos 7,
8 por desplazamiento de los rodillos de dichos conjuntos paralelos a si mismos, en el sentido de una aproximacién o
un alejamiento de los conjuntos primero y segundo para permitir variar la longitud del camino 33 del transportador
intermedio 3 tomada entre el extremo 331 de entrada y el extremo 332 de salida del camino 33 de dicho transportador
intermedio 3.

Generalmente, el sistema 9 para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos 7 y 8 comprende una
memoria de almacenamiento de un parametro representativo de la longitud de consigna del camino 33 del
transportador intermedio 3, es decir la distancia entre ejes entre los rodillos 311 y 312 que definen respectivamente el
extremo 331 de entrada y el extremo 332 de salida del camino 33 del transportador intermedio 3, los medios de
accionamiento del primer y segundo conjuntos 7 y 8 y una unidad de control de los medios de accionamiento, estado
configurada la unidad de control para comandar los medios de accionamiento en funcién al menos de los datos
almacenados.

Del mismo modo, y como se ha mencionado anteriormente, el dispositivo 6 para accionar el desplazamiento en vaivén
del soporte 5 comprende, ademas de los medios para accionar el desplazamiento en vaivén del soporte 5, una unidad
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de control, estando configurada la unidad de control para comandar los medios para accionar el desplazamiento en
vaivén del soporte 5 al menos en funcion de los datos almacenados.

El dispositivo 6 para accionar el desplazamiento en vaivén del soporte 5 esta configurado para permitir, durante una
fase denominada de retroceso del transportador intermedio 3, un recorrido de desplazamiento de los rodillos 311, 312
que definen respectivamente el extremo 331 de entrada y el extremo 332 de salida del camino 33 del transportador
intermedio 3 al menos igual a la distancia entre ejes entre dichos rodillos 311, 312.

El sistema 9 para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos 7, 8 y en particular los medios para
accionar el desplazamiento de dicho sistema 9 pueden tener un gran nimero de formas. Asi, en el ejemplo que
se representa en la figura 1, el sistema 9 para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos 7 y 8
comprende dos gatos 91, 92 y una unidad 93 de control de los cilindros 91 y 92. Uno de los gatos estéa dispuesto
entre el soporte 5 y el primer conjunto 7 mientras que el otro de los gatos 91, 92 esta dispuesto entre el soporte 5
y el segundo conjunto 8.

La retraccién de los gatos 91, 92 permite aumentar la longitud del camino del transportador intermedio 3 mientras que
la salida de los gatos 91, 92 permite reducir la longitud del camino de los transportadores intermedios 3. En los
ejemplos representados, estos gatos funcionan sincronicamente.

Como variante y tal como se ilustra en la figura 5, el sistema 9 para accionar el desplazamiento del primer y segundo
conjuntos 7 y 8 puede comprender una transmision 94 de correa sin fin con dos sentidos opuestos para accionar el
desplazamiento de dicha correa 94 y una unidad 95 de control de dicha transmision. La correa 94 que sigue una
trayectoria en bucle cerrado tiene dos ramales paralelos representados en 941 y 942 en las figuras. Los conjuntos
primero y segundo 7 y 8 estan acoplados uno al ramal 941, el otro, al otro de los ramales 942. Asi, el accionamiento
para desplazar la correa 94 en un sentido puede permitir un alejamiento del primer y segundo conjuntos 7 y 8 mientras
que el accionamiento para desplazar la correa 94 en sentido opuesto puede permitir un acercamiento de dichos primer
y segundo conjuntos 7 y 8.

Se observa que, en los ejemplos representados, independientemente del disefio del sistema 9 para accionar el
desplazamiento del primer y segundo conjuntos 7 y 8 en el sentido de un acercamiento o de un alejamiento entre ellos,
el sistema 9 de accionamiento es un sistema 9 para accionar el desplazamiento de manera sincronizada del primer y
segundo conjuntos 7 y 8.

Ademas, este sistema 9 para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos 7 y 8 y el dispositivo 6 para
accionar el desplazamiento del soporte 5 pueden activarse selectivamente.

Como se mencioné anteriormente, cada transportador comprende un sistema para mantener la tension en la cinta de
dicho transportador. Este sistema tensor de correas puede tener un gran nimero de formas.

En los ejemplos representados, el sistema 24 para mantener la tension de la cinta 20 del transportador 2 de aguas
arriba comprende un elemento giratorio 241 formado por un rodillo. Este 6rgano giratorio 241 es llevado por el soporte
5 para poder ser solidario en desplazamiento del soporte 5. Este drgano giratorio 241 esta dispuesto alrededor de la
cinta 20 en el exterior del bucle formado por la cinta 20 y en contacto de apoyo con la cinta 20. Este 6rgano giratorio
241 también esta acoplado al sistema 9 para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos 7 y 8 para
permitir el desplazamiento en paralelo al desplazamiento de dichos conjuntos.

Del mismo modo, el sistema 44 para mantener la tension de la cinta 40 del transportador 4 de aguas abajo comprende
un érgano giratorio 441 formado por un rodillo. Este 6rgano giratorio 441 es llevado por el soporte 5 para poder ser
solidario en desplazamiento del soporte 5. Este érgano giratorio 441 esté dispuesto alrededor de la banda 40 en el
exterior del bucle formado por dicha banda y en contacto de apoyo con la cinta 40. Este 6rgano giratorio 441 también
esta acoplado al sistema 9 para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos 7 y 8 para permitir el
desplazamiento en paralelo al desplazamiento de dichos conjuntos.

El sistema 34 para mantener la tension de la cinta 30 del transportador intermedio 3 comprende, en cuanto a él, uno
de los rodillos representados en 310 en las figuras alrededor de los cuales se enrolla al menos parcialmente la cinta
30 de dicho transportador 3, siendo este rodillo 310 un rodillo distinto de uno de los rodillos 311 0 312 que definen un
extremo 331 o 332 del camino 33 del transportador 3. Este rodillo puede ser cargado por un resorte, no representado,
que tiende a solicitarlo a la posicién de tensién de la cinta.

Como se mencioné anteriormente, el dispositivo 1 de transporte comprende, ademas, para cada transportador, un
dispositivo de motor para accionar el desplazamiento de la cinta alrededor de los rodillos. Los dispositivos motores de
los transportadores son independientes de un transportador a otro y estan dispuestos para permitir el accionamiento
de los transportadores segun un mismo sentido para accionar el desplazamiento, pero a velocidades que pueden ser
iguales o diferentes y fijas o variables. En los ejemplos representados, el transportador intermedio es accionado en
desplazamiento a una velocidad variable V2. Los transportadores de aguas arriba y de aguas abajo son accionados a
una velocidad constante, correspondiendo la velocidad V1 al transportador de aguas arriba, correspondiendo la
velocidad V3 al transportador de aguas abajo. La velocidad V1 del transportador de aguas arriba es menor que la
velocidad V3 del transportador de aguas abajo.
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En los ejemplos representados, el dispositivo motor para accionar el desplazamiento de la cinta 20 del transportador
2 esta formado por el rodillo 210 aplicado mediante una correa con un arbol motor, formando la correa y el arbol motor
el sistema 251 de accionamiento en rotacion del rodillo 210. Este rodillo 210 corresponde a uno de los rodillos
alrededor de los cuales se enrolla al menos parcialmente la cinta del transportador.

Del mismo modo, el dispositivo motor 35 para accionar el desplazamiento de la cinta 30 del transportador 3 esta
formado por el rodillo 310 en aplicacion mediante una correa con un arbol motor, formando la correa y el arbol motor
el dispositivo motor 351 de accionamiento en rotacion del rodillo 310.

Finalmente, el dispositivo motor 45 para accionar el desplazamiento de la cinta 40 del transportador 4 estéd formado
por el rodillo 410 en aplicacidon mediante una correa con un arbol motor, formando la correay el arbol motor el sistema
motor 451 de accionamiento en rotacion del rodillo 410, formando este rodillo 410 uno de los rodillos alrededor de los
cuales se enrolla al menos parcialmente la cinta 40 del transportador.

El funcionamiento de un dispositivo 1 de transmision, como se ha descrito anteriormente, se hace como sigue.
Inicialmente, se procede al ajuste de la longitud del camino del transportador intermedio 3, generalmente a partir de
un dato de consigna de longitud memorizado. Alternativamente, este ajuste puede hacerse Unicamente sobre una
base visual. Este ajuste se hace moviendo el primer y segundo conjuntos 7 y 8. Una vez realizado este ajuste, el
dispositivo 6 para accionar el desplazamiento en vaivén del soporte 5 puede activarse para comandar inicialmente un
retroceso del transportador intermedio 3 tomado con respecto al sentido de avance de los productos en paralelo con
una reduccion de la longitud del camino del transportador 2 de aguas arriba y con un aumento en la longitud del camino
del transportador 4 de aguas abajo, luego un avance del transportador intermedio 3 en paralelo con un aumento de la
longitud del camino del transportador 2 de aguas arriba y con una reduccién de la longitud del camino del transportador
4 de aguas abajo. Durante este desplazamiento del transportador intermedio 3, la velocidad V2 de la cinta de dicho
transportador pasa de un valor igual a X antes de la fase de retroceso a un valor igual a 0 durante las fases de retroceso
y de avance del transportador intermedio 3 para permitir una transferencia del producto del transportador 2 de aguas
arriba hacia el transportador intermedio 3 antes de ser igual a 2X para permitir una transferencia del producto del
transportador intermedio 3 hacia el transportador 4 de aguas abajo. Estas diferentes fases se ilustran en la Figura 7.
Estos desplazamientos de los frentes de transicién permiten agrupar, desagrupar, alinear, escalonar los productos u
otros como se ilustra en la Figura 8. Se observa que el dispositivo 1 de transporte presenta tanto una primera
configuracién en la que el sistema 9 para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos esta activo y el
dispositivo 6 para accionar el desplazamiento de vaivén del soporte 5 esta inactivo para permitir un ajuste de longitud
del transportador intermedio 3 y una configuracion en la que el sistema 9 para accionar el desplazamiento del primer
y segundo conjuntos esta inactivo y el dispositivo 6 para accionar el desplazamiento del soporte 5 esta activo para
permitir una transferencia de productos desde un transportador a otro .
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo (1) para transporte de productos (10) que comprende al menos un transportador (2), denominado de
aguas arriba, un transportador intermedio (3) y un transportador (4), denominado de aguas abajo, dispuestos en linea
con el transportador intermedio (3) que se extiende entre los transportadores (2, 4) de aguas arriba y de aguas abajo,
comprendiendo cada transportador (2; 3; 4) al menos una cinta sin fin (20; 30; 40), rodillos (210, 211, 212; 310, 311,
312, 410, 411, 412) alrededor de los cuales se enrolla al menos parcialmente la cinta (20; 30; 40) y al menos un
dispositivo motor (25; 35; 45) para accionar el desplazamiento de dicha cinta (20; 30; 40) alrededor de dichos rodillos
(210, 211, 212; 310, 311, 312; 410, 411, 412), delimitando la cinta (20; 30; 40) de cada transportador (2, 3, 4), entre
dos (211,212 ; 311, 312; 411, 412) de los rodillos de dicho transportador (2, 3, 4), al nivel de la superficie, denominada
superficie activa, de la cinta (20; 30;40) capaz de transportar productos (10), un camino (23; 33; 43) para accionar el
desplazamiento de los productos (10)segun una direccion (D) de desplazamiento de los productos (10) con uno (231;
331; 431) de los extremos (231, 232; 331, 332; 431, 432) del camino (23; 33; 43) definido por uno de los rodillos que
forman la entrada del camino (23; 33; 43) de alimentacién de productos (10) al camino (23; 33; 43) y al extremo opuesto
(232, 332, 432) del camino (23; 33; 43) definido por otro (212; 312; 412) de los rodillos que forman la salida de descarga
de los productos (10), extendiéndose los caminos (23, 33, 43) de los transportadores (2, 3, 4) en prolongacién uno del
otro, en el que al menos el rodillo (212) define el extremo de salida (232) del camino (23) del transportador (2) de
aguas arriba, el rodillo (411) que define el extremo (431) de entrada del camino (43) del transportador (4) de aguas
abajo y los rodillos (311,312) que definen respectivamente el extremo (331) de entrada y el extremo (332) de salida
del camino (33) del transportador intermedio (3) son llevados por un soporte comun (5) equipado con un dispositivo
(6) para accionar el desplazamiento en vaivén del soporte (5) para permitir un desplazamiento de los rodillos (212,
411, 311, 312) llevados por dicho soporte (5) en el sentido de aproximacién del extremo (231) de entrada del camino
(23) del transportador (2) de aguas arriba durante una fase denominada de retroceso del transportador intermedio (3)
y en el sentido de aproximacion del extremo (432) de salida del camino (43) del transportador (4) de aguas abajo
durante una fase denominada de avance del transportador intermedio (3),en la que el rodillo (212) que define el
extremo de salida del camino (23) del transportador (2) de aguas arriba y el rodillo (311) que define el extremo (331)
de entrada del camino (33) del transportador intermedio (3) forman un primer conjunto (7), y en la que el rodillo (312)
define el extremo (332) de salida del camino (33) del transportador intermedio (3) y el rodillo (411) que define el extremo
(431) de entrada del camino (43) del transportador (4) de aguas abajo forman un segundo conjunto (8), caracterizado
por que cada transportador (2, 3, 4) comprende un sistema (24; 34; 44) de mantenimiento bajo tension de la cinta (20;
30; 40) y por que el dispositivo (1) de transporte comprende, integrado en dicho soporte (5), un sistema (9) para
accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos (7,8) en el sentido de una aproximacion o un alejamiento
entre ellos para permitir variar la longitud del camino (33) del transportador intermedio (3) entre el extremo (331) de
entrada y el extremo (332) de salida del camino (33) de dicho transportador intermedio (3).

2. Dispositivo (1) para transporte de productos (10) segun la reivindicacion 1, caracterizado por que el sistema (9) para
accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos (7, 8) comprende dos gatos (91, 92) y una unidad (93) de
control para el control de los gatos (91, 92), preferentemente de forma sincrona, estando dispuesto uno (91) de los
gatos (91, 92) entre el soporte (5) y el primer conjunto (7), estando dispuesto el otro ( 92) de los gatos (91, 92) entre
el soporte (5) y el segundo conjunto (8).

3. Dispositivo (1) para transporte de productos (10) segun la reivindicacion 1, caracterizado por que el sistema (9) para
accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos (7, 8) comprende una transmision de correa sin fin (94)
con dos sentidos opuestos para accionar el desplazamiento de dicha correa (94) y una unidad de control (95) de dicha
transmisién, presentando esta correa (94), que sigue una trayectoria en bucle cerrado, dos ramales paralelos (941,
942), estando acoplados dichos primer y segundo conjuntos (7, 8), uno (7) a uno de los ramales (941, 942), el otro (8)
al otro de los ramales (941, 942).

4. Dispositivo (1) para transporte de productos (10) seglin una de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado por que el
dispositivo (6) para accionar el desplazamiento en vaivén del soporte (5) comprende un carro (61), un camino (62) de
guiado del desplazamiento del carro (61), y un mecanismo (63) para accionar el desplazamiento en vaivén de dicho
carro (61) a lo largo del camino (62) de guia, estando acoplado mecanicamente dicho carro (61) al soporte (5).

5. Dispositivo (1) para el transporte de productos (10) segun la reivindicacion 4, caracterizado por que el mecanismo
(63) para accionar el desplazamiento en vaivén del carro (61) comprende una transmision (631) de correa sin fin (632),
estando acoplado dicho carro (61) a dicha correa (632).

6. Dispositivo (1) para transporte de productos (30) segin una de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado por que el
dispositivo (6) para accionar el desplazamiento en vaivén del soporte (5) esta configurado para permitir, durante una
fase denominada de retroceso del transportador intermedio (3), un recorrido de desplazamiento de los rodillos (311,
312) que definen respectivamente el extremo (331) de entrada y el extremo (332) de salida del camino (33) del
transportador intermedio (3) al menos igual a la distancia entre ejes entre dichos rodillos (311, 312).

7. Dispositivo (1) para transporte de productos (10) segin una de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizado por que el
sistema (24) de mantenimiento en tension de la cinta (20) de al menos uno (2) de los transportadores (2, 3, 4)
comprende al menos un 6rgano giratorio (241) de tipo rodillo llevado por el soporte (5), estando dispuesto este 6rgano
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giratorio (241) alrededor de la cinta (20), en el exterior del bucle cerrado formado por dicha cinta (20) y en contacto de
apoyo con la cinta (20).

8. Dispositivo (1) para transporte de productos (10) seglin una de las reivindicaciones 1 a 7, caracterizado por que el
sistema (34) de mantenimiento en tensién de la cinta (301) de al menos uno (3) de los transportadores (2, 3, 4)
comprende al menos uno (310) de los rodillos (310, 311, 312) alrededor de los cuales se enrolla al menos parcialmente
la cinta (30) de dicho transportador (3), siendo este rodillo (310) un rodillo distinto de uno de los rodillos (311, 312) que
define un extremo (331, 332) del camino (33) del transportador (3).

9. Dispositivo (1) para transporte de productos (30) segin una de las reivindicaciones 1 a 8, caracterizado por que el
o al menos uno de los dispositivos motores (25; 35; 45) para accionar el desplazamiento de la cinta (20; 30; 40)
alrededor de dichos rodillos de al menos uno de los transportadores (2; 3; 4) esta formado por uno de los rodillos (210,
211,212; 310, 311, 312; 410, 411, 412) alrededor de los cuales, se enrolla al menos parcialmente la cinta (20; 30; 40)
de dicho transportador (2, 3, 4), estando equipado este rodillo (210, 310, 410) con un sistema motor (251, 351, 451)
de accionamiento en rotacion.

10. Dispositivo (1) para transporte de productos (20) segun una de las reivindicaciones 1 a 9, caracterizado por que el
sistema (9) para accionar el desplazamiento del primer y segundo conjuntos (7, 8) en el sentido de una aproximacion
o de un alejamiento uno del otro es un sistema (9) para accionar el desplazamiento, de manera sincrona, de dichos
conjuntos primero y segundo (7, 8).
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[Fig. 2]
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[Fig. 4]
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[Fig. 5]
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[Fig. 6]
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[Fig. 7]
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[Fig. 8]
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[Fig. 9]
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