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DESCRIPCION
Transportador de cinta
SECTOR TECNICO
La presente invencion se refiere a un transportador de cinta segun el preambulo de la reivindicacion 1.
ANTECEDENTES DE LA TECNICA

Un transportador de cinta para transportar materiales diversos, tales como materiales pulverulentos, materiales
granulares o materiales fragmentados, incluye dos conjuntos de poleas dispuestas en una parte extrema inicial y en
una parte extrema final, respectivamente, una cinta sin fin de bucle enrollada alrededor de las poleas, y unos medios
de accionamiento para hacer girar la polea de accionamiento. Los medios de accionamiento hacen que la polea de
accionamiento haga girar la cinta. De este modo, los materiales colocados sobre una cinta de transporte son
transportados desde el extremo inicial hasta el extremo final. En la polea del extremo final, la cinta realiza un giro en
U en direccién hacia abajo, la cinta de retorno se desplaza desde el extremo final hasta el extremo inicial, y la cinta
realiza otro giro en U en direccion hacia arriba en la polea del extremo inicial.

La superficie del transportador de cinta sobre el que estan colocados los materiales es una superficie sucia. En el
caso en que la cinta de retorno esté colocada de tal modo que la superficie sucia esté dirigida hacia abajo, los
materiales se esparcen desde la superficie sucia de la cinta de retorno y contaminan la superficie del suelo o similar.
Para evitar esto, convencionalmente, se disponen mecanismos de inversion de la cinta en la parte anterior y en la
parte posterior de la cinta de retorno, respectivamente, en la direccion en la que se desplaza la cinta. EI mecanismo
de inversion de la cinta en la parte anterior invierte la cinta 180 grados para hacer que la superficie sucia esté
dirigida hacia arriba, mientras que el mecanismo de inversion de la cinta en la parte posterior invierte la cinta
volviendo a la situacion en la que la superficie sucia esta dirigida hacia abajo. En esta situacién, la cinta se desplaza
hacia la polea del extremo inicial.

En un aparato de inversion de la cinta, de un transportador de cinta, dado a conocer en la publicacién de la solicitud
de modelo de utilidad japonés N° Hei. 2-10306, dos conjuntos de mecanismos de inversion de la cinta que incluyen,
cada uno de ellos, un mecanismo de rodillos de guia que tiene seis rodillos situados de forma anular, estan
dispuestos para estar separados entre si y estan adaptados para guiar la cinta, de tal manera que dicha cinta esta
retenida para tener una seccion transversal abierta tubular. Ademas de retener la cinta para que tenga la seccion
transversal abierta tubular, se da a conocer un ejemplo en el que la cinta esta retenida para que tenga una seccion
transversal plana en forma de U.

Un aparato de inversion de la cinta de un transportador de cinta, dado a conocer en la patente japonesa N° 2808351,
incluye dos conjuntos de rodillos de apriete dispuestos en ambas partes extremas para soportar la cinta por sus
superficies superior e inferior, y una serie de unidades de guia de la inversion (mecanismos de rodillos de guia) que
incluyen una serie de rodillos dispuestos de forma anular entre dichos rodillos de apriete para guiar,
respectivamente, la cinta, de tal forma que dicha cinta esta retenida para tener una seccién transversal abierta
tubular.

El documento japonés H 09169414 da a conocer un transportador de cinta tal como se indica en el preambulo de la
reivindicacion 1 adjunta.

CARACTERISTICAS DE LA INVENCION
PROBLEMAS A RESOLVER POR LA INVENCION

No obstante, en el aparato convencional de inversién del transportador de cinta, la cinta y la serie de guias de
inversion estan dispuestas entre los dos conjuntos de rodillos de apriete, de tal modo que la cinta (el eje de la cinta)
se extiende en forma de una linea sustancialmente recta. En este tipo de transportador de cinta, por ejemplo, un
intervalo entre los rodillos de apriete tiene una longitud tal como de 30 a 50 m. Asimismo, cuando la cinta entre los
rodillos de apriete esta soportada, por ejemplo, mediante tres unidades de guia de la inversion, se producen
deformaciones, aflojamientos y similares de la cinta debido al peso de la misma y, como resultado, es imposible
guiar la cinta de manera que la forma de su seccion transversal cambie progresivamente de una seccion transversal
plana, a una seccion transversal en arco de circulo, a una seccion transversal abierta tubular, a una seccion
transversal en arco de circulo y a una seccion transversal plana.

En consecuencia, en un aparato actual de inversion de transportadores de cinta, entre los rodillos de apriete, una
serie de rodillos de soporte deben estar dispuestos a intervalos de 3 6 4 m para soportar la cinta, ademas de la serie
de unidades de guia de la inversién. Debido a la adicion de la serie de rodillos de soporte, aumenta el coste de la
instalacion del transportador de cinta. Cuando la cinta esta guiada y soportada por la serie de rodillos de soporte, de
tal modo que dicha cinta tiene unas secciones transversales de la forma deseada, tal como se ha descrito
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anteriormente, la forma de la seccion transversal de la cinta se vuelve inestable, por ejemplo, se distorsiona o se
aplana excesivamente, debido a que la cinta estd guiada y soportada solamente por la serie de rodillos que estan
adaptados para estar en contacto con la superficie exterior de dicha cinta desde el exterior.

Ademas, aumenta la carga de trabajo de mantenimiento de la cinta, de la serie de rodillos de soporte, etc., y se
degrada la durabilidad de la cinta debido a la deformacion irregular repetitiva de la misma.

Un objetivo de la presente invencién es dar a conocer un transportador de cinta que puede estabilizar la forma de la
seccion transversal en un aparato de inversiéon del transportador de cinta, suprimiendo los rodillos de soporte y
similares, o reduciéndolos en numero, disminuyendo la carga del trabajo de mantenimiento y mejorando la
durabilidad de la cinta.

MEDIOS PARA RESOLVER LOS PROBLEMAS

Para resolver el problema mencionado anteriormente, un transportador de cinta de la presente invencion comprende
un transportador de cinta tal como se indica en la reivindicacion 1.

Segun dicha configuracion, cada uno del primer y segundo mecanismos de inversion de la cinta incluye dos
conjuntos de rodillos de apriete, y uno o varios conjuntos de mecanismos de rodillos de guia que estan configurados
para guiar la cinta en la forma tubular desde el exterior entre los rodillos de apriete, de tal manera que dicha cinta se
invierte 180 grados y se retuerce para hacer que la parte central de la separacion entre los rodillos de apriete forme
la seccion transversal abierta tubular con la superficie sucia dirigida hacia el interior; y la cinta entre los dos
conjuntos de rodillos de apriete forma sustancialmente una curva catenaria. Por consiguiente, la forma de la seccién
transversal de la cinta se estabiliza facilmente, y no es necesario corregir por la fuerza dicha forma de la seccion
transversal de la cinta venciendo su tension y su peso. Esto hace que sea innecesario afadir rodillos de soporte
para corregir la forma de la seccion transversal de la cinta adicionalmente a uno o a varios conjuntos de rodillos de
guia, o hace posible reducir el numero de rodillos de soporte. Como resultado, se puede reducir el coste de la
instalacion de un aparato de inversion de un transportador de cinta.

Ademas, dado que la forma de la seccién transversal de la cinta se corrige facilmente de manera automatica, se
puede reducir la carga de trabajo de mantenimiento para mantener y realizar inspecciones de la cinta, el mecanismo
de rodillos de guia y similares. Ademas, dado que no se produce sustancialmente una deformacién irregular
repetitiva de la cinta, puede mejorar la durabilidad de dicha cinta.

En el transportador de cinta de la presente invencion, el mecanismo de rodillos de guia incluye una serie de primeros
rodillos de guia que tienen los ejes centrales situados en un primer plano de referencia y una serie de segundos
rodillos de guia que tienen los ejes centrales situados en un segundo plano de referencia, que esta separado una
distancia predeterminada del primer plano de referencia y es paralelo al primer plano de referencia; y el primer y
segundo planos de referencia estan dispuestos para extenderse en una direccion perpendicular a la curva catenaria
de la cinta 0 a una curva préxima a la curva catenaria en una posicién del mecanismo de rodillos de guia.

En dicha configuracién, el mecanismo de rodillos de guia incluye la serie de primeros rodillos de guia que tienen los
ejes centrales situados en el primer plano de referencia y la serie de segundos rodillos de guia que tienen los ejes
centrales situados en el segundo plano de referencia que estd separado una distancia predeterminada del primer
plano de referencia y es paralelo al primer plano de referencia; y el primer y segundo planos de referencia estan
dispuestos para extenderse en una direccion perpendicular a la curva catenaria de la cinta o0 a la curva proxima a la
curva catenaria en la posiciéon del mecanismo de rodillos de guia. Dado que la velocidad de desplazamiento de la
cinta con respecto al primer plano de referencia formado por la serie de los primeros rodillos es la misma, se puede
asegurar la estabilidad de funcionamiento y la durabilidad de los primeros rodillos de guia. Del mismo modo, dado
que la velocidad de desplazamiento de la cinta con respecto al segundo plano de referencia formado por la serie de
los segundos rodillos es la misma, se puede asegurar la estabilidad de funcionamiento y la durabilidad de los
segundos rodillos de guia.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

[Fig. 1] La figura 1 es una vista lateral esquematica de un transportador de cinta segin una realizacion de la
presente invencion.

[Fig. 2] La figura 2 es una vista, en perspectiva, de las partes principales de una cinta y de un mecanismo de
inversioén de la cinta.

[Fig. 3] La figura 3 es una vista lateral de las partes principales de la cinta y del mecanismo de inversién de la cinta.
[Fig. 4] La figura 4 es una vista, en seccion transversal, segun la linea -1V-IV- de la figura 1.
[Fig. 5] La figura 5 es una vista, en seccién transversal, segun la linea -V-V- de la figura 1.
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[Fig. 6] La figura 6 es una vista que muestra la disposicién de los rodillos en un mecanismo de rodillos de guia.

[Fig. 7] La figura 7 es una vista que muestra la relacién entre los rodillos y los planos de referencia en el mecanismo
de rodillos de guia.

[Fig. 8] La figura 8 es una vista de un ejemplo modificado, correspondiente a la figura 2.

EXPLICACION DE LOS SIMBOLOS DE REFERENCIA

-C- transportador de cinta
-1- polea de accionamiento
-2- polea accionada

-3- cinta

-3A- cinta de transporte

-3B- cinta de retorno

-4A-, -4B- mecanismo de inversion de la cinta

-10-, -11-  rodillo de apriete

-12- mecanismo de rodillos de guia

-13a-, -13b- primer y segundo planos de referencia

-14-,-15-  primer y segundo rodillos de guia

MEJOR MODO DE LLEVAR A CABO LA INVENCION

A continuacién, se describira el mejor modo de llevar a cabo la presente invencién haciendo referencia a los dibujos.
Realizacion 1

Tal como se muestra en la figura 1, un transportador de cinta -C- segun esta realizacion incluye una polea de
accionamiento -1- y una polea accionada -2- dispuestas en ambos extremos del mismo, respectivamente, una cinta
sin fin de bucle -3- que esta enrollada alrededor de las poleas -1- y -2- y esta configurada para girar, un motor
eléctrico (no mostrado) para hacer girar la polea de accionamiento -1-, un primer y segundo mecanismos -4A- y -4B-
de inversion de la cinta que estan dispuestos en la parte anterior y en la parte posterior de una cinta de retorno -3B-,
respectivamente, en una direccion de desplazamiento de la cinta y configurados para invertir la cinta 180 grados, un
mecanismo -15- de tensado de la cinta, para mantener una tensién constante en la cinta -3-, etc.

Tal como se muestra en la figura 4, el transportador de cinta -C- incluye un cuerpo envolvente -5- y un mecanismo
-6- de suspension de la cinta, para hacer flotar un transportador de cinta -3A- mediante una pelicula de aire a
presion. El mecanismo -6- de suspension de la cinta incluye una placa -7- de formacion de la trayectoria del
transportador que constituye una superficie de soporte de la cinta para soportar la cinta -3- en forma curvada, un
paso de aire -8- para guiar el aire a presion que debe ser suministrado a un espacio entre la placa -7- de formacion
de la trayectoria del transportador y la cinta sobre la superficie superior de dicha placa -7- de formacién de la
trayectoria del transportador, unos medios de suministro de aire a presion (no mostrados), etc. El cuerpo envolvente
-5- incluye un armazén superior -5U- y un armazon inferior -5L-. En la figura 1, no se muestra el armazén inferior
-5L-. Dado que los materiales -M- son colocados y transportados sobre la superficie superior del transportador de
cinta -3A-, dicha superficie superior del transportador de cinta -3A- es una superficie sucia.

A continuacion, se describiran el primer y segundo mecanismos -4A- y -4B- de inversion de la cinta.

Tal como se muestra en la figura 2, el primer mecanismo -4A- de inversion de la cinta sirve para invertir la cinta -3-,
cuya superficie sucia esta dirigida hacia abajo, hasta una situacion en la que la superficie sucia esta dirigida hacia
arriba, en la parte anterior de la cinta de retorno -3B- en la direccion de desplazamiento de la cinta, mientras que el
segundo mecanismo -4B- de inversion de la cinta sirve para invertir la cinta -3-, cuya superficie sucia esta dirigida
hacia arriba, hasta una situacién en la que la superficie sucia esta dirigida hacia abajo, en la parte posterior de la
cinta de retorno -3B- en la direccion de desplazamiento de la cinta. Dado que el primer y segundo mecanismos de
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inversion -4A- y -4B- tienen la misma estructura, se describira, a modo de ejemplo, el primer mecanismo -4A- de
inversion de la cinta.

Tal como se muestra en las figuras 1 a 3, el primer mecanismo -4A- de inversion de la cinta incluye dos conjuntos de
rodillos de apriete -10- y -11-, que estan dispuestos para estar separados entre si en la direccion de desplazamiento
de la cinta -3- y estan configurados para soportar las superficies superior e inferior de la cinta -3-, y dos conjuntos de
mecanismos -12- de rodillos de guia, que estan dispuestos para estar separados entre si una distancia
predeterminada en la direccion de desplazamiento de la cinta y estan configurados para guiar la cinta -3- en una
forma tubular desde el exterior, entre los dos conjuntos de rodillos de apriete -10- y -11-, de tal modo que la cinta -3-
se invierte 180 grados y se retuerce para hacer que la parte central de la separacion entre los rodillos de apriete -10-
y -11- forme una seccion transversal abierta tubular con la superficie sucia dirigida hacia el interior.

Tal como se muestra en la figura 2, el mecanismo -4A- de inversion de la cinta retuerce la cinta -3- entre los rodillos
de apriete -10- y -11- en el sentido de las agujas del reloj, en la direccién desde un lado anterior hacia un lado
posterior, mientras que el mecanismo -4B- de inversion de la cinta retuerce la cinta -3- entre los rodillos de apriete
-10- y -11- en sentido contrario al de las agujas del reloj, en la direccion desde un lado anterior hacia un lado
posterior. El rodillo de apriete -10- anterior consiste en dos rodillos -10a- y -10b- y el rodillo de apriete -11- posterior
consiste en dos rodillos -11a-y -11b-.

Tal como se muestra en la figura 3, la cinta -3- esta dispuesta para formar sustancialmente una curva catenaria entre
los dos conjuntos de rodillos de apriete -10- y -11-. Para ser precisos, la linea central -3a- de la cinta -3- forma
sustancialmente la curva catenaria. La curva catenaria es una curva definida por la férmula (1) siguiente, en base al
peso W (kg/m) por unidad de longitud de la cinta -3-, la tension T (kg) aplicada a la cinta -3- y una separacién L (m)
(distancia entre los rodillos de apriete). En la férmula (2) siguiente, 8 es la longitud de la desviacion de la cinta en la
parte central de la separacion.

y = (TAW) X [cosh (x X W/T) - 1] (1)
5 = (TAW) X [cosh (L X W/2T) - 1] (2)

Se debe tener en cuenta que la cinta -3- puede estar dispuesta para formar una curva proxima a la curva catenaria,
que esta representada por la formula siguiente, en vez de la curva catenaria antes mencionada.

5 =WL?/(8T)

En el caso del transportador de cinta -C- de esta realizacion, la longitud de la separacién desde el rodillo de apriete
-10- hasta el rodillo de apriete -11- en el primer mecanismo -4A- de inversion de la cinta es, por ejemplo, 45 m, la
longitud de la separacion entre los dos conjuntos de mecanismos -12- de rodillos de guia es, por ejemplo, 9 m, y la
longitud de la separacion desde el rodillo de apriete -10- hata el mecanismo 12 de rodillos de guia es, por ejemplo,
18 m.

Tal como se muestra en las figuras 5 a 7, el mecanismo 12 de rodillos de guia incluye tres primeros rodillos de guia
-14- que tienen los ejes centrales situados en un primer plano de referencia -13a- y tres segundos rodillos de guia
-15- que tienen los ejes centrales situados en un segundo plano de referencia -13b-, que esta separado una
distancia predeterminada del primer plano de referencia -13a- y es paralelo al primer plano de referencia -13a-. El
primer y segundo planos de referencia -13a- y -13b- son perpendiculares a la curva catenaria de la cinta -3- en una
posicion del mecanismo -12- de rodillos de guia.

Los tres primeros rodillos de guia -14- y los tres segundos rodillos de guia -15- en el mecanismo -12- de los rodillos
de guia estan montados de forma rotativa en una placa comun de soporte -16- orientada verticalmente por medio de
unos dispositivos de montaje -17-. La placa de soporte -16- esta sujeta al armazon inferior -5L-. Cada dispositivo de
montaje -17- incluye un elemento metalico base -17a- sujeto a la placa de soporte -16- de tal modo que la posicion
de la direccién de rotacion del elemento metalico base -17a- es ajustable, y un par de elementos metdlicos de
pivotamiento -17b- que estan sujetos al elemento metalico base -17a- de tal modo que la posicién en la direccion
perpendicular a la placa de soporte -16- es ajustable y esta configurada para soportar de forma rotativa los rodillos
-14-y -15-.

Los tres primeros rodillos de guia -14- estan dispuestos de tal modo que sus ejes centrales forman un triangulo
equilatero invertido dentro del primer plano de referencia -13a-, y estan dispuestos de forma anular en contacto con
la superficie exterior de la cinta -3- retorcida para formar la seccién transversal abierta tubular. Los tres segundos
rodillos de guia -15- estan dispuestos de tal modo que sus ejes centrales forman un triangulo equilatero dentro del
segundo plano de referencia -13b- y estan dispuestos de forma anular en contacto con la superficie exterior de la
cinta -3- girada para formar la seccion abierta tubular.

La cinta -3-, entre los rodillos de apriete -10- y -11- y el mecanismo -12- de rodillos de guia en el primer mecanismo
-4A- de inversion de la cinta, esta curvada de tal manera que forma la curva catenaria, esta soportada de forma
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estable por la tensién de la cinta y no necesita estar soportada por medios externos. Por consiguiente, no estan
dispuestos rodillos de soporte y similares entre los rodillos de apriete -10- y -11- y el mecanismo -12- de los rodillos
de guia. Se debe tener en cuenta que unos pocos rodillos de correccion de la forma o similares pueden a veces
estar dispuestos, segun se desee, entre los rodillos de apriete -10- y -11- y los mecanismos -12- de rodillos de guia,
para corregir la forma de la seccion transversal, dependiendo de la estructura de la cinta -3-.

Tal como se muestra en las figuras 1y 4, entre el primer y segundo mecanismos -4A- y -4B- de inversion de la cinta,
la cinta -3- se desplaza con la superficie sucia dirigida hacia arriba, y varios rodillos de soporte -18- para soportar la
cinta -3- estan fijados a la armazén inferior-5L- a intervalos adecuados (por ejemplo, 5 m).

A continuacion, se describira el funcionamiento y las ventajas del transportador de cinta -C- descrito anteriormente.

En el transportador de cinta -C-, los materiales -M- son alimentados desde una tolva, que no se muestra, sobre la
cinta -3- en un lado extremo (lado extremo derecho en la figura 1) de dicha cinta -3-, son transportados al otro lado
extremo (lado extremo izquierdo en la figura 1) seguin el movimiento de transporte de la cinta -3-, y son alimentados
desde la cinta -3- a unos medios de recepcion de material, en el otro extremo. La polea de accionamiento -1- hace
que la cinta de retorno -3B- realice un giro en U, y el primer mecanismo -4A- de inversién de la cinta invierte la cinta
de retorno -3B-. Después de esto, la cinta de retorno -3B- se desplaza hasta el segundo mecanismo -4B- de
inversion de la cinta, con la superficie sucia dirigida hacia arriba. El segundo mecanismo -4B- de inversién de la cinta
invierte la cinta de retorno -3B- y dicha cinta de retorno -3B- se desplaza hacia la polea -2- en un lado extremo, con
la superficie sucia dirigida hacia abajo.

Cada uno del primer y segundo mecanismos -4A- y -4B- de inversion de la cinta incluye los dos conjuntos de rodillos
de apriete -10- y -11- y los dos conjuntos de mecanismos -12- de rodillos de guia que estan configurados para guiar
la cinta -3- con una forma tubular desde el exterior entre los rodillos de apriete -10- y -11-, de tal modo que dicha
cinta -3- se invierte 180 grados y se retuerce para hacer que la parte central de la separacion entre dichos rodillos de
apriete -10- y -11- forme la seccion transversal abierta tubular con la superficie sucia dirigida hacia el interior, y la
cinta -3- esta dispuesta de tal modo que forma sustancialmente la curva catenaria entre los dos conjuntos de rodillos
de apriete -10- y -11-. Por consiguiente, la forma de la seccion transversal de la cinta -3- se estabiliza facilmente, y
no es necesario soportar por la fuerza la cinta -3- ni corregir dicha forma de la seccion transversal de la cinta -3-
venciendo la tension y el peso de dicha cinta -3-. Esto hace que sea innecesario afiadir rodillos auxiliares para
soportar la cinta -3- o corregir la forma de la seccion transversal de la cinta -3-, ademas de los dos conjuntos de
mecanismos -12- de rodillos de guia, o hace posible reducir el nimero de rodillos auxiliares. Como resultado, se
puede reducir el coste de la instalacién del transportador de cinta -C-.

Dado que la forma de la seccién transversal de la cinta -3- se corrige facilmente de manera automatica, se puede
reducir la carga de trabajo de mantenimiento para mantener y realizar inspecciones de la cinta, el mecanismo -12-
de rodillos de guia y similares. Ademas, dado que no se produce sustancialmente una deformacién irregular
repetitiva de la cinta -3-, puede mejorar la durabilidad de dicha cinta -3-.

El mecanismo -12- de los rodillos de guia incluye los tres primeros rodillos de guia -14- que tienen los ejes centrales
situados en el primer plano de referencia -13a- y los tres segundos rodillos de guia -15- que tienen los ejes centrales
situados en el segundo plano de referencia -13b- que esta separado una distancia predeterminada del primer plano
de referencia -13a- y es paralelo al primer plano de referencia -13a-, y el primer y segundo planos de referencia
-13a- y -13b- son perpendiculares a la curva catenaria de la cinta -3- en la posicién del mecanismo -12- de los
rodillos de guia. Dado que la direccion de rotacion de los tres primeros rodillos de guia -14- alrededor del primer
plano de referencia -13a- se adapta a la direccion de desplazamiento de la cinta -3-, se puede asegurar la
estabilidad de funcionamiento y la durabilidad de los primeros rodillos de guia -14-. De manera similar, dado que la
direccién de rotacion de los tres segundos rodillos de guia -15- alrededor del segundo plano de referencia -13b- se
adapta a la direccién de desplazamiento de la cinta -3-, se puede asegurar la estabilidad de funcionamiento y la
durabilidad de los segundos rodillos de guia -15-.

A continuacién, se describirdn modificaciones de la realizacion.
(1) Mientras que cada uno de los mecanismos -4A- y -4B- de inversion de la cinta incluye los dos conjuntos de
mecanismos -12- de rodillos de guia, se pueden incluir un conjunto o tres o0 mas conjuntos de mecanismos -12- de

rodillos de guia.

(2) Mientras que cada mecanismo -12- de rodillos de guia incluye tres primeros rodillos de guia -14- y tres segundos
rodillos de guia -15-, se pueden incluir cuatro primeros rodillos de guia -14- y cuatro segundos rodillos de guia -15-.

(3) Tal como se muestra en la figura 8, se pueden invertir las direcciones de torsién de la cinta -3- en los
mecanismos -4A- y -4B- de inversion de la cinta, en la realizacién descrita anteriormente.

(4) Ademas de lo anterior, los expertos en la materia pueden poner en practica la presente invencién modificando la
realizacién descrita anteriormente, dentro del alcance de las reivindicaciones adjuntas.
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APLICABILIDAD INDUSTRIAL

La presente invencion es aplicable a utilizaciones en las que la forma de la seccion transversal de la cinta de un

aparato de inversion de un transportador de cinta estd estabilizada, pudiéndose reducir la carga de trabajo de
mantenimiento y pudiéndose mejorar la durabilidad de la cinta.
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REIVINDICACIONES
1. Transportador de cinta, que comprende:

una cinta sin fin de bucle (3) que esta enrollada alrededor de unas poleas (1, 2) a ambos extremos de la misma y
esta configurada para girar; y

un primer mecanismo (4A) de inversion de la cinta y un segundo mecanismo (4B) de inversion de la cinta que estan
dispuestos en una parte anterior y en una parte posterior de una cinta de retorno (3B), respectivamente, en una
direccion de desplazamiento de la cinta, y estan configurados para invertir la cinta 180 grados;

en el que cada uno del primer y segundo mecanismos de inversion de la cinta incluye dos conjuntos de rodillos de
apriete (10, 11) que estan dispuestos para estar separados entre si en una direccion de desplazamiento de la cinta y
estan configurados para soportar la cinta, y uno o varios conjuntos de mecanismos (12) de rodillos de guia, que
estan dispuestos para estar separados entre si en la direccion de desplazamiento de la cinta y estan configurados
para guiar la cinta en una forma tubular desde el exterior, entre los rodillos de apriete, de tal modo que la cinta se
invierte 180 grados y se retuerce para hacer que la parte central de la separacion entre los rodillos de apriete forme
una seccion transversal abierta tubular con la superficie sucia dirigida hacia el interior, caracterizado porque la cinta
entre los dos conjuntos de rodillos de apriete forma una curva catenaria 0 una curva préxima a la curva catenaria,
estando definida la curva catenaria por el peso de la cinta (3) por unidad de longitud, la tension aplicada a la cinta y
la distancia entre los rodillos de apriete (10, 11), y los mecanismos (12) de rodillos de guia estan dispuestos en la
cinta que forma la curva catenaria o la curva préxima a la curva catenaria.

2. Transportador de cinta, segun la reivindicacion 1,

en el que el mecanismo (12) de los rodillos de guia incluye una serie de primeros rodillos de guia (14) que tienen los
ejes centrales situados en un primer plano de referencia (13a) y una serie de segundos rodillos de guia (15) que
tienen los ejes centrales situados en un segundo plano de referencia (13b), que esta separado una distancia
predeterminada del primer plano de referencia y es paralelo al primer plano de referencia; y

en el que el primer y segundo planos de referencia estan dispuestos para extenderse en una direccion perpendicular
a la curva catenaria de la cinta (3) o a una curva préxima a la curva catenaria, en una posicion del mecanismo de
rodillos de guia.

3. Transportador de cinta, segin la reivindicaciéon 1, en el que la curva catenaria de la cinta (3) entre los dos
conjuntos de rodillos de apriete (10, 11) esta definida por la formula matematica:

Y = (T/W) x [cosh (X x W/T) - 1]; en la que
T es la tension de la cinta, y

W es el peso de la cinta por unidad de longitud.
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Fig. 1
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