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DESCRIPCION
Sistema de transportador aéreo e instalacion de tratamiento por inmersion con el mismo

La invencion se refiere a un sistema de transportador aéreo para el transporte de objetos, en particular para el
transporte de carrocerias de automovil en una instalacién de tratamiento con

a) al menos un carro de transporte, que comprende un dispositivo de sujecion, en el que puede sujetarse al
menos un objeto;

b) al menos un rail que soporta el carro de transporte;
c¢) al menos un medio de accionamiento para trasladar el carro de transporte a lo largo del rail; en el que
d) el dispositivo de sujecion siempre esta dispuesto por debajo del rail;

e) el carro de transporte esta configurado de tal manera, que el dispositivo de sujecidon puede desplazarse
al menos a lo largo de una seccion del rail desviado lateralmente con respecto al rail;

f) el dispositivo de sujecion comprende una estructura de soporte con medios de sujecion, que esta
soportada Unicamente a través de una superficie lateral por una pieza constructiva adicional del carro de
transporte.

La invencion se refiere ademas a una instalacion de tratamiento por inmersién con

a) al menos un tanque de inmersion, que puede llenarse con un liquido de tratamiento, en el que pueden
sumergirse objetos que van a tratarse, en particular carrocerias de automovil;

b) una instalacion de desplazamiento, que puede acercar los objetos que van a tratarse al tanque de
inmersion, introducirlos en el espacio interior del tanque de inmersion, sacarlos del tanque de inmersion y
alejarlos del mismo.

A continuacién se usa el término “por debajo”’, cuando una pieza constructiva estd dispuesta mas abajo en
comparacion con una pieza constructiva adicional. Esto no significa que la pieza constructiva dispuesta mas abajo
deba solaparse en direccion vertical con la pieza constructiva dispuesta mas arriba. Este estado se expresa a
continuacion mediante el término “debajo”. Los términos “por encima” y “sobre” se usan de manera correspondiente
para una pieza constructiva, que esta dispuesta mas arriba en comparacion con una pieza constructiva adicional.

En un sistema de transportador aéreo descrito en el documento US 6 571 970 B1 y en otros sistemas de
transportador aéreo conocidos del mercado, tal como se utilizan en instalaciones de tratamiento por inmersion, en
particular in instalaciones de barnizado por inmersién, para carrocerias de automovil, el dispositivo de sujecion esta
dispuesto debajo del rail sobre el que se desliza el carro de transporte, pudiendo trasladarse el dispositivo de
sujecion en el documento US 6 571 970 B1 por medio de un dispositivo telescépico en direccion vertical.

Los medios de accionamiento, que comprenden por ejemplo un carro de accionamiento y dado el caso componentes
aun adicionales, que son necesarios para desplazar el carro de transporte a lo largo del rail, se encuentran en la
mayoria de los casos en una vecindad muy proxima con respecto al rail. Cuando una carroceria de automovil esta
sujeta ahora en el dispositivo de sujecion, entonces la carroceria de automovil se encuentra también debajo del rail,
los carros de accionamiento y los componentes de desplazamiento adicionales dado el caso presente.

Antes de suministrar una carroceria de automovil a un tanque de inmersion lleno con barniz liquido, se realiza un
proceso de limpieza relativamente complejo, en el que se limpid, desengraso, etc. la carroceria de automévil. Puede
suceder ahora, que desde por encima de los objetos que van a tratarse caigan hacia abajo particulas de suciedad,
aceite u otras impurezas desde los componentes de desplazamiento mencionados. En este caso las impurezas
pueden llegar a la carroceria de automdévil, lo que empeora el resultado del proceso de limpieza y pueden conducir a
un barnizado cualitativamente de baja calidad.

También durante la propia operacion de limpieza, en la que la carroceria de automévil también puede desplazarse
con un sistema de transportador aéreo, no se desean particulas de suciedad que caen desde piezas que se
encuentran sobre la carroceria de automovil.

Una cubierta que protege la carroceria de automovil u otros objetos que van a tratarse, que esta dispuesta a lo largo
del trayecto de desplazamiento de la carroceria de automadvil sobre el mismo, es bastante compleja desde el punto
de vista constructivo y es ademas cara.

En un sistema de transportador aéreo genérico conocido por el documento EP 1 547 947 A1 del tipo mencionado al
principio se desplazan carrocerias de automévil sobre un dispositivo de sujecion, que puede desplazarse desviado
lateralmente con respecto al rail. De este modo se reduce el peligro de que los objetos transportados con el mismo
entren en contacto con impurezas, que caigan desde piezas constructivas dispuestas por encima de los objetos que
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van a transportarse, siendo el despliegue de aparatos para ello lo mas reducido posible. De esta manera, el espacio
sobre el dispositivo de sujecidon y también el espacio sobre el objeto sujeto en el mismo pueden mantenerse libres en
el sentido de que alli no esta dispuesto en particular ningin componente necesario para desplazar el carro de
transporte.

Dado que el dispositivo de sujecion comprende una estructura de soporte con medios de sujecién, que esta
soportada unicamente a través de una superficie lateral por una pieza constructiva adicional del carro de transporte,
a diferencia de los sistemas de transportador aéreo conocidos, en los que el dispositivo de sujeciéon se sostiene con
un estribo que discurre sobre y por encima del dispositivo de sujecion, la sujecion del dispositivo de sujecion tiene
lugar en la estructura de soporte sélo por un lado. Por consiguiente tampoco esta dispuesto ningin componente, que
sostiene el dispositivo de sujecion, del carro de transporte sobre el dispositivo de sujecion.

El dispositivo de sujecién en el transportador aéreo segun el documento EP 1 547 947 A1 esta configurado a modo
de una guia de paralelogramo y estd montada lateralmente en dos puntos. Con esto la carroceria de automovil solo
puede hacerse pivotar en una regién angular limitada con respecto a un eje horizontal.

Un objetivo de la invencidon es crear un sistema de transportador aéreo del tipo mencionado al principio, que
considere esta idea, y aumentar la movilidad del objeto.

Este objetivo se soluciona en un sistema de transportador aéreo del tipo mencionado al principio porque g) la
estructura de soporte esta montada, a través de un pivote accionable de manera que puede girar alrededor de un eje
de giro horizontal, en una pieza constructiva adicional del carro de transporte.

De esta manera puede conseguirse un desarrollo de movimiento para el objeto, que es una superposicion de un
movimiento lineal horizontal y un movimiento giratorio alrededor del eje de giro horizontal. Esto no significa que el
movimiento del objeto siempre esté predeterminado por una superposicién de este tipo. También son posibles sélo
un movimiento lineal horizontal o sé6lo un giro alrededor del eje de giro horizontal. Ademas, de esta manera, el eje de
giro puede estar dispuesto muy cerca del centro de gravedad del objeto, lo que es favorable con respecto a las
fuerzas que actuan durante el giro del objeto sobre el carro de transporte.

Para aumentar el nimero de grados de libertad de movimiento para el objeto, es favorable que la pieza constructiva
adicional del carro de transporte, que soporta la estructura de soporte, sea un patin que puede trasladarse
verticalmente. De esta manera el objeto también puede trasladarse en un movimiento lineal vertical.

Desde el punto de vista constructivo es favorable que el patin pueda trasladarse verticalmente por medio de un
dispositivo telescopico que puede retraerse o desplegarse en direccion vertical. Este puede soportar el patin que
puede trasladarse verticalmente o éste ultimo puede ser en si mismo una pieza movil del dispositivo telescépico. En
esta configuracion, el carro de transporte puede estar configurado esencialmente como un estribo en L,
predeterminando el dispositivo de sujecion la barra horizontal corta y el dispositivo telescépico aproximadamente la
barra vertical larga de la “L”. Cuando no se desea ni se requiere un movimiento vertical, en lugar del dispositivo
telescopico puede estar prevista también una union rigida.

Para aumentar adicionalmente los grados de libertad de movimiento para el objeto, es ventajoso que el dispositivo
de sujecion esté montado de manera que puede girar alrededor de un eje de giro vertical. Dichos grados de libertad
de movimiento son en particular entonces ventajosos, cuando el objeto debe guiarse en una instalacién de
tratamiento por inmersion a través de un tanque de inmersion.

Cuando el carro de transporte comprende como medio de accionamiento un carro de accionamiento que puede
trasladarse a motor por el rail, pueden usarse componentes conocidos de sistemas de transportador aéreo, cuyo uso
ya se conoce y ha demostrado tener buenos resultados.

En el caso de usar el dispositivo telescopico es ventajoso que el dispositivo telescépico esté montado, de manera
que pueda girar alrededor del eje de giro vertical, en el carro de accionamiento del carro de transporte. De esta
manera, el carro de transporte puede mantenerse en global relativamente compacto y ofrecer aun asi un gran
numero de posibles grados de libertad de movimiento para el objeto.

Puesto que el objeto se guia lateralmente junto al rail mediante el carro de transporte que cuelga del rail, existe para
el carro de transporte el peligro de un vuelco en una direccidon horizontal hacia el rail, lo que se provoca
principalmente por una fuerza producida por el objeto en direccion horizontal. Por tanto es favorable que estén
previstos medios de fijacion correspondientes, que fijen el carro de transporte frente a un vuelco con respecto a un
eje de basculacion paralelo al rail.

Para ello, los medios de fijacion pueden comprender una estructura de apoyo paralela al y dispuesta por debajo del
rail, en la que se apoya el carro de soporte.

Los medios de fijacion pueden estar configurados ventajosamente de tal modo, que comprendan un rodillo de guiado
colocado en el carro de transporte, que puede girar alrededor de un eje de giro vertical, que esté guiado en un rail de
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guiado complementario al mismo, discurriendo el rail de guiado por debajo del rail de accionamiento en paralelo al
mismo.

También es un objetivo de la invencién crear una instalacién de tratamiento por inmersién del tipo mencionado al
principio, que considere la idea mencionada anteriormente con respecto al sistema de transportador aéreo.

Este objetivo se soluciona en una instalacién de tratamiento por inmersién del tipo mencionado al principio porque
¢) la instalacion de desplazamiento es el sistema de transportador aéreo segun una de las reivindicaciones 1 a 9.

Las ventajas conseguidas con ello corresponden a las ventajas mencionadas anteriormente con respecto al sistema
de transportador aéreo.

A continuacidon se explican mas detalladamente ejemplos de realizacion de la invencion mediante los dibujos
adjuntos. En éstos:

La figura 1 muestra en una vista lateral una instalaciéon cataforética de barnizado por inmersién para carrocerias de
automovil;

Las figuras 2 y 3 muestran en perspectiva desde diferentes direcciones de visién un carro de transporte con un
brazo telescopico, tal como se utiliza para desplazar carrocerias de automévil que van a barnizarse en la instalacion
de barnizado por inmersion de la figura 1, durante la operacion de recirculacion desde la salida de la instalacion
hasta su entrada;

La figura 4 muestra en perspectiva y a mayor escala una vista en detalle de un carro de accionamiento del carro de
transporte, tal como se utiliza en la instalaciéon cataforética de barnizado por inmersion de la figura 1, mostrandose
un mecanismo para hacer girar el brazo telescopico;

Las figuras 5 y 6 muestran en perspectiva y a mayor escala una vista en detalle desde diferentes direcciones de
visién de una guia lateral del brazo telescopico;

La figura 7 muestra en perspectiva una vista en detalle a mayor escala de un dispositivo de sujecion del carro de
transporte, tal como se utiliza en la instalacion de barnizado por inmersién de la figura 1;

Las figuras 8A a 8E muestran diferentes vistas de un primer ejemplo de realizacion del brazo telescépico, tal como
se utiliza en el carro de transporte de la instalacion cataforética de barnizado por inmersion de la figura 1;

Las figuras 9A a 9E muestran diferentes vistas de un segundo ejemplo de realizacion del brazo telescopico, tal como
se utiliza en el carro de transporte de la instalacion cataforética de barnizado por inmersion de la figura 1;

Las figuras 10 a 18 muestran en perspectiva diferentes fases durante la inmersién de una carroceria de automavil en
el tanque de inmersion de la instalacién cataforética de barnizado por inmersion de la figura 1.

En las figuras 1 a 18 se representa una instalacion 200 cataforética de barnizado por inmersién. Esta comprende un
con tanque 202 de inmersion lleno de barniz liquido. Las particulas de pintura migran en un campo eléctrico, que se
forma entre carrocerias 204 de automovil y anodos, que estan dispuestos a lo largo del trayecto de movimiento de
las carrocerias 204 de automovil y no estan representados por motivos de claridad, hacia las carrocerias 204 de
automovil y se depositan en las mismas.

Las carrocerias 204 de automovil se guian con ayuda de un sistema 206 de desplazamiento a través de la
instalacion y en particular a través del tanque 202 de inmersién y el barniz que se encuentra dentro del mismo. El
sistema 206 de desplazamiento comprende una pluralidad de carros 208 de transporte, que a su vez presentan un
carro 210 de accionamiento y un carro 212 de soporte, que estédn acoplados entre si a través de un dispositivo 214
telescopico expuesto mas detalladamente mas adelante.

Sobre el tanque 202 de inmersién se extiende un rail 216 de accionamiento con un perfil en |, tal como se utiliza en
los transportadores aéreos eléctricos convencionales. Por debajo del rail 216 de accionamiento y por encima del
tanque 202 de inmersién discurre en paralelo al rail 216 de accionamiento un rail 218 de guiado con un perfil en U
abierto hacia arriba.

El sentido de movimiento, en el que se desplazan las carrocerias 204 de automévil por medio del sistema 206 de
desplazamiento, se representa en la figura 1 mediante una flecha 220. El rail 216 de accionamiento y el rail 218 de
guiado estan desviados hacia fuera con respecto al centro del tanque 202 de inmersién en una direccion
perpendicular al sentido 220 de movimiento, discurriendo el rail 218 de guiado mas hacia fuera que el rail 216 de
accionamiento.

En el caso del carro 210 de accionamiento se trata basicamente de una construccién, que se conoce por los
transportadores aéreos electronicos convencionales. Cada uno de estos carros 210 de accionamiento presenta un
mecanismo 222 de traslacion discurre adelantado en el sentido 220 de movimiento, denominado en el lenguaje
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técnico “elemento de cabeza”, asi como un mecanismo 224 de traslacion adicional que discurre atrasado en el
sentido 220 de movimiento, que en el lenguaje técnico se denomina “elemento de cola”. Los elementos 222 de
cabeza y los elementos 224 de cola estan equipados de manera conocida con rodillos de guiado y de soporte, que
en este caso no estan dotados por si mismos de un nimero de referencia y ruedan sobre diferentes superficies del
perfil en forma de | del rail 216 de accionamiento. Al menos uno de los rodillos del elemento 222 de cabeza o del
elemento 224 de cola sirve como rodillo de accionamiento y puede hacerse girar para ello mediante un motor 226 6
228 eléctrico. Dado el caso puede ser suficiente que Unicamente se accione el elemento 222 de cabeza. El carro
208 de transporte accionado a través del carro 210 de accionamiento puede superar dado el caso también
pendientes, cuando el rail 216 de accionamiento debe discurrir inclinado en determinadas zonas, para adaptar el
trayecto de desplazamiento a circunstancias locales.

Los elementos 222 de cabeza y los elementos 224 de cola de cada carro 210 de accionamiento estan unidos entre
si mediante un bastidor 230 de unién, que puede reconocerse bien en particular en las figuras 2 a 4.

El bastidor 230 de unién soporta a su vez de manera conocida un dispositivo 232 de control, que puede comunicarse
con el control central de la instalacion 200 de barnizado por inmersién y dado el caso con los dispositivos 232 de
control de los otros carros 210 de accionamiento presentes en la instalacion 200 de barnizado por inmersion. De
esta manera es posible un movimiento en su mayor parte independiente de los diferentes carros 208 de transporte.

El dispositivo 214 telescopico, que acopla el carro 210 de accionamiento con el carro 212 de soporte, comprende un
brazo 234 telescépico de tres elementos que discurre en vertical, cuya longitud puede variarse. Este esta unido en
su extremo superior en el lado frontal de manera resistente al giro con una rueda 236 dentada con un dentado 238
externo, de modo que el eje longitudinal del brazo 234 telescdpico y el eje 240 de giro de la rueda 236 dentada
(véase la figura 4) coinciden o al menos se encuentran uno muy cerca del otro. La rueda 236 dentada esta montada
por su parte, de manera aproximadamente centrada entre el elemento 222 de cabeza y el elemento 224 de cola de
manera que puede girar, en el bastidor 230 de unién, de tal manera que el eje 240 de giro discurre en vertical.

La rueda 236 dentada puede accionarse por medio de un motor 242 de ajuste que se comunica con el dispositivo
232 de control del carro 210 de accionamiento, que acciona para ello una rueda 244 dentada que se engrana en el
dentado 238 externo de la rueda 236 dentada. Por consiguiente, el brazo 234 telescopico puede hacerse girar
alrededor del eje 240 de giro segun el sentido de giro del pifidn 244 tanto en sentido horario como en sentido anti
horario.

El motor 242 de ajuste y el pifidn 244 se muestran por motivos de claridad unicamente en la figura 4, para lo que el
bastidor 230 de union esta abierto parcialmente en la misma.

El brazo 234 telescépico comprende un elemento 246 telescopico superior. Este soporta en su extremo alejado de la
rueda 236 dentada en un travesafio 248 un rodillo 250 de guiado, que puede girar libremente alrededor de un eje
252 de giro vertical y discurre en el perfil en U del rail 218 de guiado, lo que puede reconocerse en particular en las
figuras 5y 6. De esta manera se impide un vuelco del brazo 234 telescoépico fuera de la vertical en un plano que se
encuentra en perpendicular al sentido 220 de movimiento.

El brazo 234 telescopico comprende ademas del elemento 246 telescopico superior un elemento 254 telescopico
central asi como un elemento 256 telescépico inferior. Los elementos 246, 254 y 256 telescopicos pueden deslizarse
unos con respecto a otros, a lo que se entrara mas en detalle de nuevo mas adelante.

El elemento 256 telescdpico inferior sirve como patin 256 que puede trasladarse en el elemento 254 telescépico
central y se denomina a continuacion como tal. En la zona 258 de extremo libre inferior del patin 256 estad montado
un pivote 260. Este define un eje 262 de giro horizontal mostrado en las figuras 2 y 3. El pivote 260 puede hacerse
girar a través de un motor 264 de engranajes portado por el patin 256 en su zona 258 de extremo inferior (véase la
figura 7, cubierta retirada), que se comunica con el dispositivo 232 de control des carro 208 de transporte, en ambos
sentidos de giro alrededor del eje 262 de giro.

Tal como puede reconocerse bien en particular en las figuras 2, 3 y 7, el carro 212 de soporte presenta dos
largueros 266 y 268 longitudinales con seccién transversal rectangular, configurados como perfil hueco y que
discurren en paralelo entre si, que estan unidos en el centro mediante un travesafio 270 con seccion transversal
circular. El pivote 260 del patin 256 esta unido de manera resistente al giro con la superficie externa del larguero 266
longitudinal del carro 212 de soporte, discurriendo el pivote 260 y el larguero 270 transversal del carro 212 de
soporte coaxialmente entre si. En los lados frontales de los largueros 266 y 268 longitudinales estan colocados
medios 272 de sujecién, por medio de los que puede sujetarse de manera separable una carroceria 204 de
automovil que va a barnizarse de manera en si conocida en el carro 212 de soporte.

Por consiguiente, el patin 256 soporta el carro 212 de soporte sobre el pivote 260 sélo en un lado, de modo que el
carro 208 de transporte esta configurado en global como estribo en forma de L. El carro 208 de transporte puede
orientarse durante su movimiento a lo largo del rail 216 de accionamiento, de tal manera que el carro 212 de soporte
esta dispuesto con los medios 272 de sujecion desviado lateralmente con respecto al rail 216 de accionamiento. De
este modo puede garantizarse que ningun componente del sistema 206 de desplazamiento, por ejemplo entre otros
el rail 216 de accionamiento o el carro 210 de accionamiento, esté dispuesto en el espacio en perpendicular sobre el
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carro 212 de soporte con los medios 272 de sujecion. Por consiguiente, se reduce el peligro de una ensuciamiento
de la carroceria 204 de automovil por suciedad que cae de componentes del sistema 206 de desplazamiento, tal
como por ejemplo polvo, aceite o similares.

Tal como se mencioné anteriormente, los elementos 246, 254 y 256 telescopicos del brazo 234 telescopico pueden
moverse unos con respecto a otros. Para ello, las secciones transversales de los elementos 246, 254 y 256
telescopicos individuales estan configurados de manera complementaria entre si, de tal manera que el elemento 254
telescopico central puede guiarse mediante deslizamiento al interior del elemento 246 telescopico superior y el patin
256 al interior del elemento 254 telescopico central.

En un primer ejemplo de realizacion mostrado en la figura 8 en vistas abiertas parcialmente del brazo 234
telescopico, el elemento 254 telescopico central soporta en el lado frontal en su extremo superior, que se encuentra
siempre dentro del elemento 246 telescépico superior, un motor 274 de ajuste, que se comunica con el dispositivo
232 de control del carro 208 de transporte y puede accionar un pifién 276 de accionamiento en dos sentidos de giro.
Una cadena 278 discurre tanto a través el pifion 276 de accionamiento del motor 274 de ajuste como a través de un
pindn 280 rotatorio, que estd montado en el extremo inferior del elemento 254 telescépico central, que sobresale
hacia abajo desde el elemento 246 telescopico superior. La cadena 278 esta unida en su ramal 282 izquierdo en la
figura 8A con un perno 284 de unidn, que por su parte estd colocado de manera inmoévil en el elemento 246
telescopico superior. El segundo ramal 286 opuesto de la cadena 278 esta acoplado con un perno 288 de unién, que
por su parte esta unido de manera inmovil con el patin 256 del brazo 234 telescépico. El perno 288 de union del
patin 256 discurre en una hendidura 290, que esta prevista en una pared lateral del elemento 254 telescépico
central, mientras que el perno 278 de unién del elemento 246 telescopico superior se hace pasar lateralmente con
respecto al elemento 254 telescopico central.

Si el dispositivo 232 de control del carro 208 de transporte controla ahora el motor 274 de ajuste, de tal manera que
el pifién 276 de accionamiento en la figura 8A gire en sentido horario, entonces la cadena 278 arrastra hacia abajo el
perno 288 de unién acoplado con el patin 256, de modo que el patin 256 se desliza fuera del elemento 254
telescopico central. Al mismo tiempo, el elemento 254 telescopico central, debido al perno 284 de union inmoévil y
sujeto en el elemento 246 telescopico superior, se desliza fuera del elemento 246 telescopico superior. De esta
manera se despliega el brazo 236 telescopico en global. El brazo 234 telescopico puede retraerse de nuevo,
haciendo girar el pifidn 276 de accionamiento mediante el motor 274 de ajuste, de tal manera que se mueva en la
figura 8A en sentido anti horario.

Una configuracion alternativa del brazo 234 telescépico se muestra en la figura 9 en vistas abiertas parcialmente. En
éstas, la cadena 278 discurre a través del pifidn 276 de accionamiento del motor 274 de ajuste asi como a través de
un primer pifidn 292 de acoplamiento y un segundo pifidn 294 de acoplamiento. Los pifiones 292 y 294 de
acoplamiento soportan coaxialmente en cada caso una rueda frontal, que no pueden reconocerse en las vistas de la
figura 9. El dentado externo de la rueda frontal en el pifion 292 de acoplamiento se engrana en una varilla 296
dentada unidad de manera inmévil con el elemento 246 telescopico superior del brazo 234 telescépico y esta
dispuesta en la zona superior del elemento 254 telescopico central. Por el contrario, el pifidn 294 de acoplamiento
esta dispuesto en la zona inferior del elemento 254 telescépico central; el dentado de la rueda frontal colocada en el
mismo se engrana en una varilla 298 dentada unida de manera inmovil con el patin 256 del brazo 234 telescdpico.
Para ello, la rueda frontal, que no puede reconocerse, se extiende en el pifion 294 de acoplamiento a través de una
pared lateral del elemento 254 telescépico central.

Si el dispositivo 232 de control del carro 208 de transporte controla ahora el motor 274 de ajuste, de tal manera que
el pifion 276 de accionamiento en la figura 9A gire en sentido anti horario, entonces los pifiones 292 y 294 de
acoplamiento también se hacen girar en sentido anti horario. Mediante el engrane de las ruedas frontales sujetas a
los mismos en las varillas 296 6 298 dentadas, a este respecto el elemento 254 telescopico central del brazo 234
telescopico se desliza fuera del elemento 246 telescépico superior y al mismo tiempo el patin 256 fuera del elemento
254 telescopico central.

Si se hace girar el pifidn 276 de cadena en sentido horario, entonces se retrae el patin 256 al interior del elemento
254 telescopico central y al mismo tiempo éste al interior del elemento 246 telescopico superior.

En variaciones no mostradas en este caso, el movimiento de elevacion/descenso de los elementos 246 y 254
telescopicos y del patin 256 también puede provocarse mediante una cadena de empuje o dispositivos similares.

El modo de funcionamiento de la instalacién 200 cataforética de barnizado por inmersion descrita anteriormente es
el siguiente:

las carrocerias 204 de automdvil que van a barnizarse se suministran en la figura 1 en orientacion
esencialmente horizontal (véase la flecha 220) desde una estacion de tratamiento previo, en la que las
carrocerias 204 de automévil se preparan de manera conocida mediante limpieza, desengrasado, etc. para
la operacién de barnizado.

El patin 256 esta trasladado a este respecto hasta su posicion mas alta, en la que los elementos 256, 254 y 256
telescopicos del brazo 234 telescopico estan retraidos unos dentro de otros, de modo que este ultimo presenta su
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menor longitud posible. La posicion correspondiente puede reconocerse en perspectiva en la figura 10. El carro 210
de accionamiento del carro 208 de transporte correspondiente se suministra con ayuda de los motores 226 y 228
eléctrico a lo largo del rail 216 de accionamiento al tanque 202 de inmersion, portandose el carro 212 de soporte
asociado a través del dispositivo 214 telescopico. A este respecto, el rodillo 250 de guiado discurre en el elemento
246 telescopico superior del brazo 234 telescopico en el perfil en U del rail 218 de guiado, lo que sin embargo no
sirve para reducir el peso. El peso del carro 208 de transporte y de la carroceria 204 de automovil sujeta en el mismo
se soporta a través del carro 210 de accionamiento completamente por el rail 216 de accionamiento.

Cuando el carro 208 de transporte se aproxima a la pared frontal del tanque 202 de inmersién, que se encuentra en
el lado de entrada, se desciende progresivamente el patin 256, que soporta la carroceria 204 de automovil a través
del carro 208 de transporte, al desplegar con ayuda del motor 274 de ajuste el brazo 234 telescoépico de la manera
descrita anteriormente. En cuanto la parte delantera de la carroceria 204 de automovil se adentra mas alla de la
pared frontal del tanque 202 de inmersion en el interior del tanque 202 de inmersion, se hace girar alrededor del eje
262 de giro al mismo tiempo con ayuda del motor 264 de engranajes el pivote 260 y con ello el carro 212 de soporte
con los medios 272 de sujecién y la carroceria 204 de automévil sujeta al mismo. En esta zona debe entenderse por
tanto el movimiento global de la carroceria 204 de automévil como una superposicién de tres movimientos,
concretamente un movimiento lineal horizontal (flecha 220) a lo largo del rail 216 de accionamiento, un movimiento
lineal vertical a lo largo del eje 240 de giro y con ello también a lo largo del eje longitudinal del brazo 234 telescépico
y un movimiento giratorio alrededor del eje 262 de giro del pivote 260, que tiene lugar en la vista de la figura 1 en
sentido horario. A este respecto, la carroceria 204 de automévil se “enrolla” a través de la pared frontal en el lado de
entrada del tanque 202 de inmersion. La posicion correspondiente se representa en perspectiva en la figura 11.

Al continuar el descenso del patin 256 y continuar el giro de la carroceria 204 de automovil alrededor del eje 262 de
giro del pivote 260 se alcanza finalmente una posicidn, en la que la carroceria 204 de automévil esta esencialmente
en perpendicular, tal como se representa en la figura 12. A este respecto la carroceria 204 de automovil se
encuentra todavia relativamente cerca de la pared frontal en el lado de entrada del tanque 202 de inmersion. En la
medida en la que se mueve adicionalmente el carro 208 de transporte y con ello aumenta la separacién entre el
centro de la carroceria 204 de automavil y la pared frontal en el lado de entrada del tanque 202 de inmersién, se
hace girar el pivote 260 y con ello la carroceria 204 de automévil adicionalmente en sentido horario, de modo que la
carroceria 204 de automovil empieza a tumbarse sobre su parte trasera, lo que se representa en la figura 13. La
velocidad de movimiento en direccion horizontal y la velocidad de giro pueden adaptarse a este respecto entre si, de
tal manera que la parte delantera de la carroceria 204 de automdvil durante este movimiento de inmersiéon mantenga
aproximadamente la misma separacion con respecto al lado frontal en el lado de entrada del tanque 202 de
inmersion.

Como muy tarde, en el momento en el que la carroceria 204 de automovil estda completamente tumbada “sobre la
parte trasera” y con ello esta de nuevo en horizontal y que se representa en la figura 14, la carroceria 204 de
automovil esta sumergida completamente en el barniz liquido. La carroceria 204 de automévil se desplaza en primer
lugar en esta posicion con ayuda del carro 208 de transporte adicionalmente a través del tanque 202 de inmersion,
hasta que se ha acercado mas a la pared frontal en el lado de salida del tanque 202 de inmersion.

Entonces comienza la operacién de emersién de la carroceria 204 de automdvil. Esta se representa a su vez como
la superposicion de tres movimientos, concretamente el movimiento lineal horizontal en el sentido 220 de
desplazamiento, el movimiento vertical a lo largo del eje 240 de giro y con ello también a lo largo del eje longitudinal
del brazo 234 telescopico y el movimiento giratorio alrededor del eje 262 de giro del pivote 260. En primer lugar se
pone en vertical la carroceria 204 de automévil mediante el giro adicional del pivote 260 en sentido horario, lo que se
representa en las figuras 15 y 16. Entonces la carroceria 204 de automévil se “enrolla” con la retraccion del brazo
234 telescopico y con ello con un movimiento ascendente del patin 256 y la continuaciéon del movimiento giratorio
por encima de la pared frontal en el lado de salida del tanque 202 de inmersién (véase la figura 7), hasta que se
alcanza de nuevo en el sentido 220 de desplazamiento detras del tanque 202 de inmersién una posicion horizontal
de la carroceria 204 de automdévil recién barnizada, que se muestra en la figura 18.

La instalacién 200 de barnizado por inmersion descrita puede usarse también para barnizar por inmersion objetos
mas pequeios (articulos pequefos). Para ello pueden sujetarse, por ejemplo, cestas de contencién no mostradas
por si mismas, en el carro 212 de soporte, que contienen objetos de piezas pequefas, no representados, que van a
barnizarse, por ejemplo amontonados de manera suelta. Se entiende que tales cestas de contencion no se guian a
través del tanque 202 de inmersién en una posicion, en la que su abertura de carga apunta hacia abajo y los objetos
que van a recubrirse podrian caerse.

Tal como se explicé anteriormente, el brazo 234 telescépico puede hacerse girar a través del motor 242 de ajuste
alrededor del eje 240 de giro vertical. En la cinematica mostrada en las figuras 1y 10 a 18, el brazo 234 telescopico
adopta con respecto a su eje 240 de giro vertical una posicién, en la que el pivote 260 esta orientado en el patin 256,
de tal manera que su eje 262 de giro horizontal esta en perpendicular al sentido 220 de movimiento. El brazo 234
telescopico se mantiene en esta posicion mediante un enclavamiento correspondiente del motor 242 de ajuste.

La capacidad de giro del brazo 234 telescépico alrededor del eje 240 de giro vertical no surte efecto en la cinematica
mostrada en las figuras 1 y 10 a 18, hasta que las carrocerias 204 de automoévil han abandonado el tanque 202 de
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inmersion y se han tomado por el carro 208 de transporte para el procesamiento adicional. Los carros 208 de
transporte deben recircularse entonces de nuevo a la entrada de la instalacion 200 de barnizado por inmersion, para
que puedan cargarse alli de nuevo con carrocerias 204 de automoévil que aun deben barnizarse. Para ello se hacer
girar el carro 212 de soporte con respecto al bastidor 230 de unién del carro 210 de accionamiento alrededor del eje
240 de giro vertical, hasta que el pivote 260 esta orientado en el patin 256 en paralelo al sentido 220 de movimiento,
al accionar el motor 242 de ajuste y haciéndose girar a través del mismo la rueda 236 dentada en el elemento 246
telescopico superior del brazo 234 telescépico. Ademds, el carro 212 de soporte se lleva mediante un giro
correspondiente del pivote 260 a través del motor 264 de engranajes a una posicion, en la que sus largueros 266 y
268 longitudinales estan en vertical. Esta posicion se muestra en las figuras 2 y 3. En la figura 10 puede reconocerse
un carro 208 de transporte, que en esta “posicion de recirculacion” se recircula sobre un rail 216’ de accionamiento,
que discurre en paralelo al rail 216 de accionamiento y esta unido con el mismo a través de una pieza curvada de
rail que no puede reconocerse, a la entrada de la instalacion 200 de barnizado por inmersion.

La transferencia del carro 208 de transporte desde el rail 216 de accionamiento al rail 216’ de accionamiento puede
tener lugar también por medio un deslizamiento transversal, sin que para ello sea necesaria una pieza curvada de
rail que una los railes 216, 216’ de accionamiento.

Mediante el giro del carro 212 de soporte y su posicidon vertical con respecto al carro 210 de accionamiento se
reduce la necesidad de espacio para el carro 208 de transporte en el trayecto de vuelta desde la salida de la
instalacion 200 de barnizado por inmersion hasta su entrada.

El desarrollo de movimiento ilustrado anteriormente mediante las figuras 10 a 18 de la carroceria 204 de automovil
durante el paso a través del tanque 202 de inmersién es sélo a modo de ejemplo. La configuracién constructiva del
carro 208 de transporte permite una pluralidad de otras cinematicas, que pueden adaptarse en cada caso al tipo de
la carroceria 3 de automavil. Por ejemplo, la carroceria 204 de automovil puede guiarse “con el techo hacia arriba” a
través del tanque 202 de inmersion.

Alternativamente es posible que el eje 262 de giro del carro 212 de soporte se guie justo por encima del nivel de
liquido del liquido de bafio que se encuentra en el bafio 202 de inmersion. En este caso se guia la carroceria de
automavil “con el techo hacia abajo” a través del tanque 202 de inmersién. A este respecto puede conseguirse que
ni el carro 212 de soporte ni el patin 256 entren en contacto con liquido de bafo, por lo que el peligro de arrastrar
liqguido de bafo de un bafio de inmersion al siguiente bafio de inmersion e introducir medios de engrase en los bafios
de inmersién es reducido.

Por ejemplo también es posible aprovechar el grado de libertad adicional predeterminado por el eje 240 de giro
vertical, cuando se guia la carroceria 204 de automévil a través del tanque 202 de inmersién. Asi puede guiarse una
carroceria 204 de automovil en el caso de dimensiones correspondientes del tanque 202 de inmersion también
transversalmente a través del mismo y no en direccion longitudinal, tal como se ilustra en las figuras 10 a 18.
También puede hacerse girar el brazo 234 telescépico tanto alrededor del eje 240 de giro vertical, que el pivote 260
0 su eje 262 de giro formen con el sentido 220 de movimiento un angulo de entre 0 y 90°. También puede hacerse
girar en un sentido y en otro el brazo 234 telescopico alrededor del eje 240 de giro vertical, mientras se guia la
carroceria 204 de automovil a través del tanque 202 de inmersion, con lo que puede conseguirse un “movimiento de
balanceo” de la carroceria 204 de automovil en el tanque 202 de inmersion.

Por consiguiente, para la carroceria 204 de automovil puede conseguirse un desarrollo de movimiento, que puede
entenderse como la superposicién de cuatro movimientos, concretamente un movimiento lineal horizontal (de
manera correspondiente al sentido 220 de movimiento), un movimiento lineal vertical a lo largo del eje 240 de giro y
con ello a lo largo del eje longitudinal del brazo 234 telescopico, un movimiento giratorio alrededor del eje 262 de
giro horizontal del pivote 260 y un movimiento giratorio alrededor del eje 240 de giro vertical del brazo 234
telescopico.

El sistema 206 de desplazamiento configurado como sistema de transportador aéreo no requiere ninguna
construccién adicional a la derecha ni a la izquierda del tanque 202 de inmersion, tal como son necesarias en el
caso de las instalaciones concebidas de otra manera. De este modo puede mantenerse la instalacién 200 de
barnizado por inmersién en global relativamente estrecha.

Mediante el montaje lateral del carro 212 de soporte no se produce ademas ninguna degradacién de la carroceria
204 de automovil por piezas constructivas adicionales del carro 208 de transporte, que deberian compensarse en el
bafio de inmersion de manera correspondientemente costosa mediante una cinematica adecuada y/o un tiempo de
permanencia mayor en el bafio de inmersion.

Al guiar la carroceria 204 de automovil a través del bafio de inmersion se desciende la zona 258 de extremo inferior
del patin 256, que soporta el pivote 262 horizontal, en el liquido de bafio. De este modo, el eje 260 de giro horizontal
puede estar dispuesto cerca del centro de gravedad de la carroceria 204 de automavil alojada por el carro 212 de
soporte. Esto conduce a una distribucion de fuerzas mas favorable durante el desarrollo de movimiento para la
carroceria de automévil que en los sistemas conocidos, en los que el eje de giro se encuentra relativamente alejado
del centro de gravedad de la carroceria de automovil.
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REIVINDICACIONES

1.- Sistema de transportador aéreo para el transporte de objetos, en particular para el transporte de carrocerias de
automovil, en una instalacion de tratamiento con

a) al menos un carro (208) de transporte, que comprende un dispositivo (212, 272) de sujecioén, en el que
puede sujetarse al menos un objeto (204);

b) al menos un rail (216) que soporta el carro (208) de transporte;

¢) al menos un medio (222, 224) de accionamiento para trasladar el carro (208) de transporte a lo largo del
rail (216); en el que

d) el dispositivo (212, 272) de sujecion siempre esta dispuesto por debajo del rail (216);

e) el carro (208) de transporte esta configurado de tal manera, que el dispositivo (212, 272) de sujecion
puede desplazarse al menos a lo largo de una seccion del rail (216) desviado lateralmente con respecto al
rail (216);

f) el dispositivo (212, 272) de sujecion comprende una estructura (212) de soporte con medios (272) de
sujecion, que esta soportada Unicamente a través de una superficie lateral por una pieza (256) constructiva
adicional del carro (208) de transporte,

caracterizado porque

g) la estructura (212) de soporte estd montada, a través de un pivote (260) accionable de manera que
puede girar alrededor de un eje (262) de giro horizontal, en una pieza (256) constructiva adicional del carro
(208) de transporte.

2.- Sistema de transportador aéreo segun la reivindicacion 1, caracterizado porque la pieza (256) constructiva
adicional del carro (208) de transporte, que soporta la estructura (212) de soporte, es un patin (256) que puede
trasladarse verticalmente.

3.- Sistema de transportador aéreo segun la reivindicacion 2, caracterizado porque el patin (256) puede trasladarse
verticalmente por medio de un dispositivo (214) telescépico que puede retraerse o desplegarse en direccion vertical.

4.- Sistema de transportador aéreo segun una de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado porque el dispositivo
(212, 272) de sujecion esta montado de manera que puede girar alrededor de un eje (240) de giro vertical.

5.- Sistema de transportador aéreo segun una de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizado porque el carro (208) de
transporte comprende como medio (210) de accionamiento un carro (210) de accionamiento que puede trasladarse
a motor por el rail (216).

6.- Sistema de transportador aéreo segun la reivindicacion 5 cuando hace referencia a la reivindicacion 4,
caracterizado porque el dispositivo (214) telescépico estda montado, de manera que puede girar alrededor del eje
(240) de giro vertical, en el carro (210) de accionamiento del carro (208) de transporte.

7.- Sistema de transportador aéreo segun una de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizado porque estan previstos
medios (218, 248, 250) de fijacion, que fijan el carro (208) de transporte frente a un vuelco con respecto a un eje de
basculacién paralelo al rail (216).

8.- Sistema de transportador aéreo segun la reivindicacién 7, caracterizado porque los medios (218, 248, 250) de
fijacion comprenden una estructura (218) de apoyo paralela al y dispuesta por debajo del rail (216), en la que se
apoya el carro (208) de soporte.

9.- Sistema de transportador aéreo segun la reivindicacién 8, caracterizado porque los medios (218, 248, 250) de
fijacién comprenden un rodillo (250) de guiado colocado en el carro (208) de transporte, que puede girar alrededor
de un eje de giro vertical, que esta guiado en un rail (218) de guiado complementario al mismo, discurriendo el rail
(218) de guiado por debajo del rail (216) de accionamiento en paralelo al mismo.

10.- Instalacién de tratamiento por inmersién con

a) al menos un tanque (202) de inmersién, que puede llenarse con un liquido de tratamiento, en el que se
pueden sumergir objetos (204) que van a tratarse, en particular carrocerias de automovil;

b) una instalacién (206) de desplazamiento, que puede acercar los objetos (204) que van a tratarse al
tanque (202) de inmersién, introducirlos en el espacio interior del tanque (202) de inmersion, sacarlos del
tanque (202) de inmersion y alejarlos del mismo,

caracterizado porque
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c) la instalacion (206) de desplazamiento es el sistema de transportador aéreo (206) segun una de las
reivindicaciones 1 a 9.
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