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DESCRIPCION
Transportador con trayectoria curva.

[0001] La presente invencién se refiere a un transportador para el envio de articulos segun el preambulo de la reivindicacién
1

[0002] Tal transportador es conocido por el documento US 5,429,227. El documento EP 1 009 692 B1 divulga ademéas un
transportador provisto de placas portadoras que comprenden rodillos de guia que se guian por una guia con una superficie
de guia vertical. La disposicién conocida de la guia y el rodillo de guia ha resultado en una reduccién de fuerzas de friccién
durante el movimiento de una placa portadora a lo largo de la trayectoria helicoidal.

[0003] Es un objetivo de la presente invencion proporcionar un transportador mejorado que funcione a una eficiencia de
transmision aun mas alta.

[0004] Para obtener este objetivo, el transportador segun la invencion se caracteriza por las caracteristicas de la
reivindicacion 1.

[0005] Debido a estas caracteristicas el rodillo de guia de la placa portadora se soporta por la guia en dos direcciones
diferentes; en la practica siendo una direccion paralela al eje de rotacion al igual que perpendicular a él. Como el rodillo de
guia se soporta en ambas direcciones el desplazamiento del rodillo de guia con respecto a la guia se puede efectuar por
rodadura del rodillo de guia a lo largo de la guia con poco o sin deslizamiento. Esto resulta en una friccion inferior entre la
placa portadora y la guia durante el movimiento de la placa portadora a lo largo de la guia, dando como resultado una
eficiencia de transmision alta.

[0006] El transportador segun la invencion es conveniente para el envio de articulos en direccion vertical.

[0007] El eje de rotacion puede extenderse sustancialmente en perpendicular a la cara de transporte. La ventaja de esta
orientacion es que el rodillo de guia se puede situar cerca de la cara de transporte dando como resultado una altura de
construccion compacta de una placa portadora.

[0008] La normal a la primera superficie de rodillo de guia en la primera ubicaciéon de contacto puede ser sustancialmente
perpendicular al eje de rotacion. Esto tiene el beneficio de baja friccion entre la primera superficie de rodillo de guia y la
primera superficie de guia en la primera ubicacion de contacto ya que esta caracteristica produce un movimiento de
rodadura sélo de la primera superficie de rodillo de guia en la primera superficie de guia.

[0009] En una forma de realizacion preferida la primera ubicacion de contacto esta situada cerca de la segunda ubicacion de
contacto en la direccién radial del eje de rotacion, porque en esa configuracion la diferencia en la velocidad de rotacion del
rodillo de guia en el primer y segundo lugar de contacto es pequefia o incluso cero. Por lo tanto, el deslizamiento del rodillo
de guia con respecto a la guia en la segunda ubicacién de contacto es minimizada, dando como resultado ademas eficiencia
mejorada.

[0010] Preferiblemente, la segunda guia y superficies de rodillo de guia son adaptadas de manera que la segunda ubicacién
de contacto forma sustancialmente un contacto de punto. Esto tiene la ventaja que el deslizamiento en la segunda ubicacién
de contacto debido a una distancia variable al eje de rotacion es minimizado.

[0011] La primera superficie de rodillo de guia se puede formar por una parte de rodillo de guia de forma cilindrica, mientras
que la primera superficie de guia puede extenderse paralela al eje de rotacion en un plano perpendicular a la direccion de
transporte, por lo tanto formando un contacto de linea entre el rodillo de guia y la guia en la primera ubicacién de contacto.
Un contacto de linea tiene la ventaja de un soporte estable de la guia al rodillo de guia en la direccion del eje de rotacion y
proporciona una baja resistencia de rodadura.

[0012] La segunda superficie de guia puede ser adyacente a la primera superficie de guia y extenderse oblicuamente hacia
abajo vista desde el eje central al eje de rotacion. La ventaja de esta configuracién es que una guia cilindrica se puede
aplicar sin el riesgo de rozamiento de un hastial del rodillo a lo largo de la guia.

[0013] El rodillo de guia puede tener una forma cilindrica y la guia puede tener una seccién transversal en forma céncava
como se ha visto en la direccién de transporte, donde la guia es orientada de manera que la abertura de la seccién
transversal en forma concava recibe el rodillo de guia en la direccion radial del eje de rotacion. Una pared inferior de la
abertura del canal comprende la segunda superficie de guia, el fondo del canal comprende la primera superficie de guia y
una pared superior del canal opuesto a la pared inferior comprende una tercera superficie de guia para guiar el rodillo de
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guia a lo largo de la guia si la placa portadora se eleva hacia arriba cuando el transportador esta en funcionamiento. La
ventaja de esta configuracion es que es relativamente simple de producir y proporciona una guia para guiar un rodillo de
guia en direccion descendente y ascendente de la placa portadora.

[0014] Alternativamente, la segunda superficie de rodillo de guia se puede formar por al menos un reborde dispuesto
coaxialmente con el rodillo de guia que es adaptado de manera que la segunda superficie de rodillo de guia es adyacente a
la primera superficie de rodillo de guia y extendiéndose oblicuamente hacia arriba visto en la direccion radial del eje de
rotacién. Tal rodillo de guia con reborde se puede fabricar relativamente facilmente.

[0015] Preferiblemente, el rodillo de guia tiene una forma de diabolo con una ranura circunferencial definida por una pared
superior que comprende la segunda superficie de rodillo de guia, una pared de fondo que se extiende coaxialmente con el
eje de rotacién, esta pared de fondo comprende la primera superficie de rodillo de guia, y una pared inferior opuesta a la
pared superior que comprende una tercera superficie de rodillo de guia para guiar el rodillo de guia a lo largo de la guia si la
placa portadora se eleva hacia arriba cuando el transportador esta en funcionamiento. La ventaja de un rodillo de guia en
forma de diabolo es que la guia no soélo sostiene el rodillo de guia en la direccion ascendente y direccion radial del mismo,
sino que también hacia abajo cuando la placa portadora se eleva hacia arriba.

[0016] Segun la invencion, la placa portadora dispone de al menos un segundo rodillo de guia distanciado del rodillo de guia
en una direccion radial del eje central, ese segundo rodillo de guia se adapta para ser soportado por y rodar a lo largo de
una segunda guia en el bastidor. Es ventajoso cuando la placa portadora se soporta en mas de una ubicacion de soporte
por rodillos de guia para eliminar cualquier contacto deslizante entre la placa portadora y las guias.

[0017] Preferiblemente, el segundo rodillo de guia tiene dimensiones idénticas al primer rodillo de guia, ya que esto minimiza
los costes de fabricacion.

[0018] La placa portadora puede ser de espejo simétrico, donde un plano perpendicular a la cara de transporte superior y
paralelo a la direccién de transporte forma la linea de simetria. Una configuracién simétrica facilita el proceso de fabricacion.

[0019] La invencion sera de aqui en adelante ademés explicada en relacion con los dibujos que muestran formas de
realizacion del transportador segun la invencion a modo de ejemplo.

Fig. 1 es una vista lateral general y muy esquemaética de una forma de realizacién de un transportador seguln la invencion.
Fig. 2 es una vista en planta del bastidor del transportador de la figura 1.

Fig. 3 es una vista en planta a escala mas grande de las placas portadoras de una parte pequefia de la cinta transportadora
del transportador de la figura 1 y 2 en el trayectoria helicoidal.

Fig. 4 es una vista transversal a escala mas grande a lo largo de la linea IV-1V en la Fig. 3 perpendicular a la cara superior
de transporte de la placa portadora.

Fig. 5 es una vista aumentada de una parte de la figura 4.

Fig. 6 es una vista correspondiente a la de la figura 5 mostrando una forma de realizacién alternativa del rodillo de guia y la
guia.

[0020] Fig. 1 muestra un transportador adaptado para transportar articulos, a través de una trayectoria helicoidal en
direccion vertical. En la practica tales transportadores son conocidos como transportadores de espiral o transportadores de
enrollamiento. Estos transportadores son capaces de transportar articulos en un flujo continuo en una direccion de
transporte. Este flujo de producto se puede destinar para transporte vertical o como amortiguador en una seccién de
procesamiento. Areas de utilizacién son por ejemplo la industria de procesamiento alimenticio, centros de distribucién, la
industria de graficos y similares.

[0021] El transportador como se muestra comprende un bastidor 1, en este caso incluyendo una columna central 2 con un
eje central 2a, pies 3 y una rampa de guia helicoidal 4 que se extiende alrededor de la columna 2 y fijado a ello. Por
supuesto varios tipos de otras estructuras de bastidor son también concebibles. Una polea final 5,6 esta provista en las
extremidades superiores e inferiores de la rampa de guia 4, y entre estas extremidades de la rampa de guia helicoidal 4 se
extiende una rampa de regreso 7 del bastidor 1. En este caso una correa de transportador continuo 8, que se soporta por el
bastidor 1, se guia a través de otra trayectoria en la parte de envio y la parte de regreso. No obstante, formas de realizacién
son concebibles en las que la parte enviada es guiada de vuelta al lado inferior de la rampa de guia 4. La cinta
transportadora se conduce por medios de accionamiento (no mostrado) en la direccion de transporte.

[0022] En el caso como se muestra, la rampa de guia helicoidal 4 incluye cuatro arrollamientos, pero este niumero puede
aumentar o disminuir dependiendo del caso particular. Debido a la invencién es posible conducir la correa de transportador
continuo 8 a través de un gran numero de arrollamientos sin problemas de accionamiento y a eficiencia alta. En la forma de
realizacion mostrada un motor de accionamiento puede engranar la polea final al final de la trayectoria del transportador,
que es la polea final 5 0 6, y si se desea es posible usar también motores auxiliares en otras posiciones en la via de
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transporte. Un accionamiento lineal para la correa de transportador continuo 8 es también concebible. El transportador
puede unirse a otros transportadores en las poleas finales superiores e inferiores 5, 6.

[0023] Fig. 3 muestra una vista en planta de las placas portadoras de una parte pequefia de la cinta transportadora del
transportador. Fig. 4 muestra una vista transversal en un plano perpendicular a la direccién del envio (a lo largo de la linea
IV-1V en la Fig. 3). Con referencia a estas figuras, la correa de transportador continuo 8 comprende una pluralidad de placas
portadoras 9 movibles acopladas una a la otra, bien directamente o a través de un elemento de unién continuo, tal como una
cadena de arco lateral. En la forma de realizacién cada placa portadora 9 tiene una cara de transporte plano superior 10.
Las placas portadoras 9 se unen una a la otra tan cercanamente en la via de transporte que los articulos se pueden soportar
por varias placas portadoras adyacentes 9.

[0024] Fig. 4 muestra una forma de realizacién de una placa portadora 9 que dispone de dos rodillos de guia: un rodillo de
guia 11 y un segundo rodillo de guia 11a, que estan distanciados entre si en la direccion radial del eje central 2a (direccién
X). Ambos rodillos de guia 11,11a son giratorios alrededor de un eje de rotacién 12,12a que se extiende en la direccién Y.
La direccion Y es aqui definida como extendiéndose en perpendicular a la cara de transporte superior, que esta cerca del
vertical en la practica, dependiendo del angulo de inclinaciéon de la trayectoria helicoidal. La orientaciéon de los ejes de
rotacién 12,12a de los rodillos de guia 11,11a no se restringe a la direccion Y. Ejes de rotaciéon 12,12a que se extienden
oblicuamente con respecto a la direccién Y son también concebibles. Por ejemplo, es posible que ambos rodillos de guia
11,11a comprendan ejes de rotacion 12,12a teniendo angulos opuestos entre si en el plano perpendicular a la direccion de
transporte, por ejemplo, una orientacion con ejes en forma de "V" cuando vista en la direccion de transporte.

[0025] Los rodillos de guia 11,11a se articulan en ejes giratorios correspondientes 13,13a, preferiblemente mediante un
rodamiento para obtener un funcionamiento homogéneo de los rodillos de guia 11,11a.

[0026] En la forma de realizacion mostrada en la Fig. 4 los rodillos de guia 12 concurren con una guia 14 y una segunda
guia 14a, respectivamente, que se fijan al bastidor 1. En este caso la columna central 2 del transportador 1 se localiza a la
derecha (direccion X) de la placa portadora 9 en la Fig. 4. Esto significa que las fuerzas radiales principales bajo operacién
normal del transportador se ejercen en el rodillo de guia 11 y la guia 14 en la Fig. 4, ya que la guia 14 es capaz de sostener
el rodillo de guia 11 en una direccién radial opuesta del eje central 2a. En la Fig. 4 la placa portadora 9 incluyendo los
rodillos de guia 11,11a son simétricos por reflexién en un plano perpendicular a la cara de transporte superior 10 y paralelo
a la direccion de transporte. En la forma de realizacion como se muestra, este plano interseca el centro de la placa
portadora 9 en la direccion axial del mismo. Es también posible que el segundo rodillo de guia 11a sea disefiado y montado
en la placa portadora diferentemente con respecto al rodillo de guia 11. Las guias 14 y 14a como se muestra en la Fig. 4
comprenden una forma de surco a lo largo de la trayectoria helicoidal, cuyas hendiduras confrontan y guian los rodillos de
guia 11,11a. Mientras el segundo rodillo de guia 11a tiene una distancia mas grande desde el eje central 2a que el rodillo de
guia 11, la segunda guia 14a tiene un diametro mas grande que la guia 14 visto a lo largo del eje central 2a.

[0027] Fig. 5 muestra una vista aumentada de una parte de la forma de realizacion como se muestra en Fig. 4. La guia 14
comprende una primera superficie de guia 15 y una segunda superficie de guia 16. El rodillo de guia 11 comprende una
primera superficie de rodillo de guia 17 y una segunda superficie de rodillo de guia 18. Cuando el transportador esta
operativo la primera superficie de rodillo de guia 17 y la primera superficie de guia 15 estan en contacto entre si en una
primera ubicacién de contacto 19, y la segunda superficie de rodillo de guia 18 y la segunda superficie de guia 16 estan en
contacto entre si en una segunda ubicacién de contacto 20.

[0028] La primera ubicacion de contacto 19 forma un contacto de linea ya que el rodillo de guia 11 es cilindrico y la primera
superficie de guia 15 se extiende paralela al eje de rotacion 12 en un plano perpendicular a la direccidon de transporte en
esta forma de realizacion. Cabe sefialar que un contacto de linea es un término matematico y en la practica un contacto de
linea sélo sera aproximado.

[0029] Segun la invencién la normal de la primera superficie de rodillo de guia 17 en la primera ubicacién de contacto 19y la
normal de la segunda superficie de rodillo de guia 18 en la segunda ubicacién de contacto se desvian una de la otra, lo que
puede verse en la Fig. 5. Debido a esta caracteristica el rodillo de guia 11 se puede soportar hacia arriba (direccién Y) y en
direccion radial (direccion X) por la guia 14. La segunda ubicacién de contacto 20 es preferiblemente un contacto de punto,
gue esté localizado muy cerca de la primera ubicacién de contacto 19 para minimizar el deslizamiento entre el rodillo de guia
11 y la guia 14 debido a diferencias en la velocidad de rotacion del rodillo de guia 11 en el primer y segundo lugares de
contacto 19, 20. Esto significa que la segunda superficie de guia 16 es preferiblemente adyacente a la primera superficie de
guia 15 y se extiende hacia abajo como se ha visto desde la primera superficie de guia 15 en la direccion del eje de rotacion
12 en el caso de un rodillo de guia cilindrica 11 para crear un contacto de punto en la segunda ubicacién de contacto 20 en
el caso de un rodillo cilindrico 11. Cabe sefialar que un contacto de punto es un término matematico y en la practica un
contacto de punto s6lo seré aproximado.
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[0030] En la forma de realizacion de la figura 5 la guia 14 tiene una seccién transversal en forma céncava. La abertura del
canal se dirige en direccidn radial al eje de rotacién 12 y se extiende a lo largo de la trayectoria helicoidal. La guia en forma
céncava 14 comprende la segunda superficie de guia 16 como una pared inferior de la abertura, la primera superficie de
guia 15 como un fondo del canal y una tercera superficie de guia 21 como una pared superior del canal. La tercera
superficie de guia 21 es opuesta a la segunda superficie de guia 16 y sirve para guiar el rodillo de guia 11 a lo largo de la
guia 14 si la placa portadora 9 se eleva hacia arriba (direccion Y) con respecto al bastidor.

[0031] En la forma de realizacion alternativa del rodillo de guia 11 y la guia 14 tal como se muestra en la Fig. 6 el rodillo de
guia 11 tiene una forma de diabolo. Este rodillo de guia 11 puede ser hecho de un rodillo cilindrico cubierto
circunferencialmente por un elemento de cobertura en forma de didbolo que esta hecho de plastico tal como nilén, por
ejemplo. En esta forma de realizacién una parte de la guia 14 que se ajusta en la ranura circunferencial del rodillo de guia
en forma de didbolo 11 tiene un corte transversal en forma de rectangulo. Preferiblemente los angulos de esta parte de la
guia enfrente de la ranura tienen una forma redondeada para evitar una presién de contacto local demasiado alta, tal como
se muestra en la Fig. 6.

[0032] La guia 14 comprende la primera superficie de guia 15 y la segunda superficie de guia 16. En esta forma de
realizacion la segunda superficie de guia 16 estd encarada hacia arriba para sostener el rodillo de guia en forma de diabolo
11 hacia arriba en la segunda superficie de rodillo de guia 18. Cuando el transportador esta operativo la primera superficie
de rodillo de guia 17 y la primera superficie de guia 15 estan en contacto entre si en la primera ubicacién de contacto 19. La
primera ubicacion de contacto 19 forma un contacto de linea ya que la primera superficie de rodillo de guia 17 forma una
porcién cilindrica y la primera superficie de guia 15 se extiende en paralelo al eje de rotacién 12 en un plano perpendicular a
la direccién de transporte. La segunda superficie de rodillo de guia 18 y la segunda superficie de guia 16 estan en contacto
entre si en una segunda ubicacién de contacto 20.

[0033] La segunda superficie de rodillo de guia 18 es adyacente a la primera superficie de rodillo de guia 17 y se extiende
oblicuamente hacia arriba visto desde el eje de rotacioén 12. La abertura de la ranura circunferencial del diabolo se define por
la segunda superficie de rodillo de guia 18 como una pared superior, la primera superficie de rodillo de guia 17 como una
pared de fondo que se extiende en paralelo al eje de rotacion 12, y una tercera superficie de rodillo de guia 22 como una
pared inferior opuesta a la pared superior. La tercera superficie de rodillo de guia 22 sirve para guiar el rodillo de guia a lo
largo de la guia si la placa portadora se eleva hacia arriba cuando el transportador esta en funcionamiento.

[0034] De lo anteriormente mencionado estara claro que la invencién proporciona un transportador que es capaz de
conseguir una resistencia baja entre las placas portadoras y la guia durante la operacién. Debido al desvio de las normales
de las primeras y segundas superficies de rodillo de guia en el primer y segundo lugares de contacto, respectivamente, el
transportador proporciona una eficiencia de transmision alta.

[0035] La invencién no se limita a las formas de realizacion descritas anteriormente, que pueden variar en varias formas
dentro del campo de las reivindicaciones. Por ejemplo, la placa portadora puede comprender un primer rodillo de guia con
un eje de rotacion sustancialmente vertical y otro rodillo de guia con un eje de rotacién horizontal perpendicular a la
direccion de transporte para sostener la placa portadora hacia arriba sélo. La placa portadora y la guia pueden entonces
comprender un elemento bien conocido que evita que la placa portadora se mueva hacia arriba. Con respecto a la forma de
realizacion alternativa con el rodillo de guia en forma de diabolo la segunda superficie de guia del rodillo de guia puede ser
formada, por ejemplo, por sélo un reborde que es dispuesto coaxialmente con el rodillo de guia cilindrica en vez de una
forma de diabolo que incluye dos rebordes coaxiales. La tercera superficie de contacto puede luego ser formada por un
contacto deslizable en caso de que la placa portadora se eleve hacia arriba.
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REIVINDICACIONES

1. Transportador para transportar articulos a través de una trayectoria helicoidal alrededor de un eje central (2a) en una
direccién vertical, que comprende un bastidor (1) que sostiene una correa transportadora continua (8) que se mueve a lo
largo de la trayectoria helicoidal y se conduce por medios motores en una direccion de transporte, dicha cinta transportadora
(8) que incluye placas portadoras (9) que estan conectadas entre si, cada una con una cara de transporte superior (10),
dicho bastidor que incluye al menos una guia (14) para guiar las placas portadoras (9) a lo largo de la trayectoria helicoidal,
donde al menos varias placas portadoras (9) comprenden al menos un primer rodillo de guia (11) giratorio sobre un eje de
rotacion (12) con un componente que se extiende en una direccién perpendicular a la cara de transporte (10), dicho primer
rodillo de guia (11) teniendo al menos una primera superficie de rodillo de guia (17) que esta en contacto con una primera
superficie de guia (15) de la guia (14) en una primera ubicacion de contacto (19) de manera que el primer rodillo de guia
(11) es radialmente soportado por la guia (14), y una segunda superficie de rodillo de guia (18) que esta en contacto con
una segunda superficie de guia (16) en la guia (14) en una segunda ubicacién de contacto (20), cuyos primer y segundo
lugares de contacto (19,20) son distanciados entre si, donde la normal de la primera superficie de rodillo de guia (17) en la
primera ubicacion de contacto (19) se desvia de la normal de la segunda superficie de rodillo de guia (18) en la segunda
ubicacién de contacto (20) de manera gue el primer rodillo de guia (11) es también soportado hacia arriba por la guia (14),
caracterizado por el hecho de que dicha placa portadora (9) dispone de al menos un segundo rodillo de guia (11a)
distanciado desde el primer rodillo de guia (11) en la direccion radial del eje central (2a), cuyo segundo rodillo de guia (11a)
se adapta para ser soportado y rodado a lo largo de una segunda guia (14a) en el bastidor.

2. Transportador segun la reivindicacion 1, donde la primera ubicacién de contacto (19) esta situada cerca de la segunda
ubicacion de contacto (20) en la direccion radial del eje de rotacion (12) del primer rodillo de guia (11).

3. Transportador segun la reivindicacion 1 o 2, donde al menos la segunda guia y superficies de rodillo de guia (17,18) son
adaptadas de manera que la segunda ubicacién de contacto (20) forma sustancialmente un contacto de punto.

4. Transportador segun una de las reivindicaciones precedentes, donde la primera superficie de rodillo de guia (17) se forma
por una parte de rodillo de guia de forma cilindrica, mientras que la primera superficie de guia (15) se extiende en paralelo al
eje de rotacion (12) en un plano perpendicular a la direccion de transporte, por lo tanto formando un contacto de linea entre
el primer rodillo de guia (11) y la guia (14).

5. Transportador segun la reivindicacion 4, donde la segunda superficie de guia (16) es adyacente a la primera superficie de
guia (15) que se extiende oblicuamente hacia abajo visto desde el eje central (2a) al eje de rotacion (12) del primer rodillo de
guia (11).

6. Transportador segin una de las reivindicaciones precedentes, donde el primer rodillo de guia (11) tiene una forma
cilindrica y la guia (14) tiene una seccion transversal en forma céncava como se ha visto en la direccién de transporte,
donde la guia (14) es orientada de manera que la abertura de la seccién transversal en forma concava recibe el primer
rodillo de guia (11) en la direccién radial del eje de rotacion (12), donde una pared inferior de la abertura del canal
comprende dicha segunda superficie de guia (16), el fondo del canal comprende la primera superficie de guia (15) y una
pared superior del canal opuesta a la pared inferior comprende una tercera superficie de guia (21) para guiar el primer rodillo
de guia (11) a lo largo de la guia (14) si la placa portadora (9) se eleva hacia arriba en una direccion paralela al eje de
rotacion (12) cuando el transportador esta operativo.

7. Transportador segun una de las reivindicaciones 1-4, donde la segunda superficie de rodillo de guia (18) esta formada por
al menos un reborde dispuesto coaxialmente con el primer rodillo de guia (11) cuyo reborde se adapta de manera que la
segunda superficie de rodillo de guia (18) es adyacente a la primera superficie de rodillo de guia (17) y que se extiende
oblicuamente hacia arriba visto en la direccién radial del eje de rotacion (12).

8. Transportador segun la reivindicacion 7, donde el primer rodillo de guia (11) tiene una forma de didbolo con una ranura
circunferencial definida por una pared superior que comprende la segunda superficie de rodillo de guia (18), una pared de
fondo cilindrica que se extiende coaxialmente con el eje de rotacion (12) cuya pared de fondo comprende la primera
superficie de rodillo de guia (17), y una pared inferior opuesta a la pared superior que comprende una tercera superficie de
rodillo de guia (22) para guiar el primer rodillo de guia (11) a lo largo de la guia (14) si la placa portadora (9) se eleva hacia
arriba en una direccién paralela al eje de rotacion (12) cuando el transportador esta en funcionamiento.

9. Transportador segun una de las reivindicaciones precedentes, donde el segundo rodillo de guia (11a) tiene dimensiones
idénticas a las del primer rodillo de guia (11).

10. Transportador segin una de las reivindicaciones precedentes, donde la placa portadora (9) es simétrica por reflexién,
donde un plano perpendicular a la cara de transporte superior (10) y paralela a la direccién de transporte forma la linea de
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simetria.

11. Transportador segun una de las reivindicaciones precedentes, donde ambos rodillos de guia (11,11a) son giratorios
alrededor de ejes de rotacion (12,12a) que se extienden en perpendicular a la cara de transporte (10).

12. Transportador segun una de las reivindicaciones precedentes, donde el eje de rotacién (12) del primer rodillo de guia
(11) se extiende sustancialmente perpendicular a la cara de transporte (10).

13. Transportador segin una de las reivindicaciones precedentes, donde la normal de la primera superficie de rodillo de guia
(17) en la primera ubicacién de contacto (19) es sustancialmente perpendicular al eje de rotacion (12) del primer rodillo de
guia (11).
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