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DESCRIPCION
Bomba peristaltica con engranaje planetario
La invencion se refiere a una bomba peristéltica segun el preambulo de la reivindicacion 1.

Las bombas peristélticas de este tipo se usan especialmente en el ambito técnico médico, par ejemplo como bomba
de infusién o en aparatos de inyeccion y de dialisis. Una bomba peristaltica genérica se dio a conocer por gjempla
por la memoria de patente AT367874. En esta se describe una bomba peristaltica con varios rodillos gue pueden ser
accionados por una pieza central a través de un engranaje planetario de una pieza central, en la cual los rodillos
ruedan sobre al menos un tubo flexible en el que se lleva el medio que ha de ser transportado, aplastando la seccién
transversal libre del mismo. Los rodillos estén dispuestos de forma giratoria sobre un soporte soporiado de forma
giratoria y al menos por una parte de su contorno estdn en contacto de friccion con la pieza central durante su
contacto con el tubo flexible. La bomba peristaltica comprende un arbol que estd unido de forma no giratoria a la
pieza central y que puede ser accionado par un motor. La pieza central presenta dos acanaladuras circunferenciales
en las que estan sujetos anillos de goma elasticamente deformables que estan en contacto con el contorno exterior
de los rodillos y rotando la pieza central los accionan a modo de un engranaje planetario. El soporte sobre el que
estan soportados de forma giratoria los rodillos esta formado por dos discos soportados de forma giratoria en la
pieza central a una distancia axial entre ellos. Cuando el arbol es accionado por el motor, los rodillos asimismo se
hacen rotar por la pieza central a través de los anillos de goma. Los tubos flexibles estan en contacto con un cuerpo
de contrapresion y son aplastados por los rodillos contra el cuerpo de contrapresion, por lo que estando en
funcionamiento la bomba, el volumen encerrado entre dos puntos de presidn del tubo flexible se sigue transportando
durante la rodadura de los rodillos en los tubos flexibles.

La introduccion de un tubao flexible en esta bomba peristaltica conocida resulta dificil y engorrosa, ya gue el tubo
flexible o los tubos flexibles se han de enhebrar de manera complicada entre el contorno exterior de los rodillos vy el
cuerpo de contrapresion.

Por el documento FR2071238 que se considera el estado mas proximo de la técnica se dio a conocer una bomba
peristaltica con un carter, con un accionamiento y con varios rodillos de presion que pueden ser accionados por un
accionamiento a través de un engranaje con una rueda satélite y con una primera rueda planetaria unida al rodillo de
presion correspondiente, y estando en funcionamiento la bomba, los rodillos de presion en rotacion presionan un
tubo flexible insertado en la bomba contra un contrasoporte aplastando el tubo flexible y de esta manera transportan
en el sentido de transporte un medio situado dentro del tubo flexible. A cada rodillo de presion esta asignada una
segunda rueda planetaria ademas de la primera rueda planetaria.

El documento US3749531 da a conocer una bomba peristaltica con un soporte sobre el que estan soportados de
forma giratoria los rodillos de presion.

Por el documento DE7113125-U se dioc a conocer una bomba peristaltica para transportar sin choque medios
liquidos, fluidos y/o gaseosos, que se compone de un cuerpo de rodillos con varios rodillos de presion dispuestos de
forma circular describiendo una trayectoria de rodadura circular y accionados en sentide contrario a la trayectoria de
rodadura para comprimir y volver a soltar uno o varios tubos flexibles de transporte.

Estos objetivos se consiguen con una bomba peristaltica con las caracteristicas de la reivindicacion 1 y con una
bomba peristéltica con las caracteristicas de la reivindicacion 12. Formas de realizacion preferibles de la bomba
peristaltica segun la invencidn se indican en las reivindicaciones subordinadas.

La bomba peristéltica segun la invencién permite enhebrar de manera mas facil y mas rapida un tubo flexible entre
los rodillos de presion y el contrasoporte estando en funcionamiento la bomba, porgue a cada rodillo de presian
estan asignadas una primera rueda planetaria y una segunda rueda planetaria, estando la primera rueda planetaria
de cada rodillo de presion acoplada a una rueda satélite que puede ser accionada de forma giratoria por el
accionamiento, para hacer girar los rodillos de presion cuando estd en funcionamiento la bomba. estando acoplada
respectivamente la segunda rueda planetaria de cada rodillo de presién al contorno interior del carter que actia
ccmo rueda con dentado interior. Estando en funcionamiento la bomba, mediante esta disposicion se hacen girar
tanto el soporte cemo los redillos de presion soportados de forma giratoria sobre este. Por el giro del soporte con
respecto al carter es posible enhebrar un tubo flexible de manera facil en la bomba peristaltica entre los rodillos de
presion y el contrasoporte insertandc el tubo flexible o un extremo del tubo flexible por el lado de entrada de la
bomba peristaltica. Por el giro del soporte, el rodillo de presion mas proximo al tubo flexible insertado se mueve en
direccion hacia el tubo flexible insertado, por lo que el tubo flexible queda aplastado entre el contorno exterior de
dicho rodillo de presién y el contrasoporte y por la adherencia a la superficie del tubo flexible se sigue introduciendo
en la bomba peristaltica. Por el siguiente giro de! soporte con respecto al carter, esto se produce de manera
correspondiente tambign en los demas rodillos de presion hasta gue el tubo flexible ha sido introducido
completamente en la bomba peristaltica.
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La invencién parte de que un enhebrado automatico del tubo flexible en la bomba peristaltica es posible parque
incluso cuando aun no esta insertado ningun tubo flexible, estande en funcionamiento la bomba, giran tanto el
soporte como los rodillos de presidon soportados sobre este. En la bomba peristaltica del estado de la técnica
descrita al principio, el soporie solo gira si ya se ha introducido un tubo flexible entre los rodillos de presién vy el
contrasoporte. Para que incluso cuando aun no esta insertado ningun tubo flexible sea posible un giro tanto del
soporte como de las rodillos de presion soportados scbre el soporte, segun la invencion, cada rodillo de presion esta
dotado de una primera rueda planetaria y una segunda rueda planetaria, y la primera rueda planetaria que esta
acoplada directamente a la rueda satélite hace rotar el rodillo de presidn y la segunda rueda planetaria transmite el
par de giro de la rueda satélite al soporte a través del contorno interior del carter fijo que actia comao rueda con
dentado interior, y de esta manera puede hacer girar el soporte estando en funcionamiento la bomba incluso cuando
no esta insertado ningun tubo flexible.

En un ejemplo de realizacion preferible, el soporte esta realizado como disco de soporte y soportado a través de un
cojinete de forma giratoria en un arbol de accionamiento del accionamiento, Convenientemente, los rodillos de
presion estan dispuestos respectivamente sobre un arbol de rodillo de presion soportado de forma giratoria en el
disco de soporte. Las dos ruedas planetarias de cada rodillo de presion estan fijadas al arbol de rodillo de presién
correspondiente a una distancia axial entre ellos. La primera rueda planetaria de cada rodillo de presion esta en
contacto con la rueda satélite preferentemente a traves de un dentado, de forma gue el par de giro de la rueda
satélite se transmite respectivamente a través de la primera rueda planetaria al rodillo de presion asignado a la
misma para hacer rotar los rodillos de presion estando en funcionamiento la bomba. Por el dentado se pueden
transmitir elevados pares de giro. La segunda rueda planetaria de cada rodillo de presion esta en contacto con el
contorno interior del carter y, estando en funcionamiento la bomba, rueda por el contorno interior del carter, por lo
gue el par de girc de |la rueda satélite se transmite a traves de la segunda rueda planetaria de cada rodillo de presion
al disco de soporte. Para ello, los rodillos de presion estan dispuestos respectivamente en la periferia del disco de

soporie y soportados alli de forma giratoria.

Cuando alin no esta insertado ningtin tubo flexible en la bomba, el accionamiento acciona la rueda satélite y las
ruedas planetarias transmiten el par de giro de la rueda satélite a los rodillos de presidon que giran a la velocidad
periférica definida por los rodillos de friccion. Al mismo tiempo, el disco de soporte se hace girar por la rodadura de la
rueda de friccion o de las ruedas de friccién por el contorno interior del carter fijo que actia como rueda con dentado

interior.

Cuando esté insertado un tubo flexible en la bomba, el motor acciona la rueda satélite y esta transmite el par de giro
a los rodillos de presion a través de las ruedas planetarias. Durante ello, las ruedas de friccién ya no tienen efecto,
ya que resbalan en el contorno interior del carter. La transmision del par de giro es realizada directamente por la
rueda satélite a los rodillos de presidon que ruedan por la superficie del tubo flexible insertado aplastandolo contrael
contrasoporte. De esta manera se hace rotar a su vez el disco de soporte. La velocidad periférica de los rodillos de
presion se ajusta durante ello a una medida ideal. De esta manera, se evita especialmente que por un movimiento
demasiado rapido de los rodillas, el tubo flexible no sea empujado delante del redillo de presion con el movimiento
de giro del disco de soporte. Por otra parte, en caso de un movimiento (demasiado) lento de los rodillos, el tubo
flexible no queda presionado "hacia atras" contra los movimientos de giro del disco de soporte. En ambos casos, se
evitan una solicitacién excesiva del tubo flexible asi como pérdidas por friccién, por lo que en la bomba segun la
invencion el motor se puede hacer funcionar con una menor potencia, con la misma potencia de la bomba.

La segunda rueda planetaria de cada rodillo de presion esta realizada preferentemente como rueda de friccion
exenta de dientes gue rueda por el contorno interior del carter realizado igualmente sin dientes, es decir de forma
lisa. Para ello, cada segunda rueda planetaria presenta convenientemente en un contorno exterior un anille de un
material elastomero (por ejempleo una junta torica de goma), a traves del que cada segunda rueda planetaria esta en
contacto de friccion con el contorno interior del carter. Por la fuerza de friccion relativamente baja entre la rueda de
friccion y el contorno interior del carter, que actla como rueda con dentado interior, se ajusta automaticamente una
velocidad periférica optima del disco de soporte v de los rodillos de presian.

Para hacer posible un enhebrado automéatico de un tubo flexible en la bomba peristaltica, en un ejemplo de
realizacidn preferible esta previsto un dispositivo de enhebrado que estando en funcionamiento la bomba enhebra un
tubo flexible automaticamente en la bomba peristéltica entre el contorno exterior de los rodillos de presion y el
contrasoporte. Preferentemente, el dispositivo de enhebrade comprende un husillo helicoidal que puede ser
accionado de forma giratoria por un accionamiento de husillo. Convenientemente, el accionamiento de husillo esta
acoplado al accionamiento de la bomba, de tal forma gue el accionamiento de husillo hace girar el husillo helicoidal
cuando el accionamiento de la bomba hace rotar el disco de scpaorte. Para enhebrar un tubo flexible en la bomba
peristaltica ya tan solo es necesario insertar un tubo flexible o un extremo de tubo flexible en el husillo helicoidal v
poner en marcha la bomba. Al arrancar la bomba se hacen girar el disco de soporte y los rodillos de presion soportes
sobre este, incluso cuando aln no esté insertado ningun tubo flexible. Al mismo tiempo, el dispositive de enhebrado
enhebra el tubo flexible, insertado. en la bamba peristaltica en direccion hacia un rodillo de presion adyacente al
husillo heliceidal.
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Para fomentar el enhebrado automético del tubo flexible en la bomba peristaltica por el dispositivo de enhebrado,
ademas de los rodillos de presion esta previsio adicionaimente al menos un rodillo guia. Preferentemente, estén
previstos varios rodillos guia dispuestos de forma giratoria sobre el disco de soporte. Los rodillos guia presentan en
el contorno extericr una ranura periférica en la que puede engranar el tubo flexible. Cuando el tubc flexible esta
siendo guiado por el dispositivo de enhebrado hacia abajo en direccion hacia el disco de soporte. engrana en la
ranura en el contorno exterior de aquel rodillo guia que es adyacente al dispositivo de enhebrado. Por el giro del
disco de soporte, el rodillo guia dispuesto sobre este se sigue moviendo en el sentido de transporte de la bomba y
durante ello por una parte tira del tubo flexible hacia abajo en direccidn hacia el disco de soporte y por otra parte lo
presiona en direccion radial hacia fuera contra el contrasoporte. Durante el siguiente giro del disco de soporie,
debido a la adherencia a la superficie del tubo flexible y la unién forzada en la ranura en su cantorno exterior, sigue
tirando del tubo flexible al interior de la bomba peristaltica a lo largo del contorno interior del contrascporte realizado
en forma de segmento circular, hasta que el disco de soporte con el rodillo guia dispuesto sobre este ha realizado
(casi) una rotacion entera y el tubo flexible se ha introducido completamente en la bomba peristaltica por el siguiente
giro del discc de soporte. Por el giro del disco de soporte, el tubo flexible finalmente es aplastado contra el
contrasoporte por el rodillo de presién siguiente al disco de soporte del rodillo guia y de esta manera queda
engancho entre el rodillo de presion y el contrasoporte. Durante el siguiente giro del disco de soporte, eso se
produce de manera carrespondiente también en los demas rodillos guia y rodillos de presian, hasta que el tubo
flexible ha sido introducide totalmente en la homba peristaltica.

Mas ventajas y caracteristicas especiales de la invencion resultan del siguiente ejemplo de realizacién descrito
haciendo referencia a los dibujos adjuntos. Los dibujos muestran:

la figura 1: una vista en planta desde arriba de un dispositivo de inyeccion en el que se usa una bomba
peristaltica segun la invencian;,

Ia figura 2: una representacion en perspectiva de una bomba peristaltica segun la invencidn;

la figura 3: una vista de despiece de la bomba peristaltica de la figura 2;

la figura 4a: una representacion en seccion de la bomba peristaltica de la figura 2 2 lo largo del plano A-A,

la figura 4b: una vista en detalle de una representacion en seccion de la bomba peristaltica de la figura 2 en la
zona del contrasoporte y de un rodillo guia opuesto al contrasoporte;

la figura 5: una representacion en perspectiva del dispositivo de enhebrado de la bomba peristaltica de la
figura 2.

En la figura 1 esta representado el cabezal de inyeccidn de un dispositivo de inyeccion para la inyeccién de dos
medios de contraste distintos o iguales y un suero de NaCl en |a via sanguinea de un paciente, en el que se usa una
bomba peristaltica 1 segun la invencién. Los dispositivos de inyeccion de este tipo se usan por ejemplo para la
inyeccion de medios de contraste durante la realizacion de procedimientos de generacion de imagenes como la
tomografia computarizada, la ecografia y la tomografia por resonancia magnética. El dispositivo de inyeccién
comprende el cabezal de inyeccion 20 representado en la figura 1 en el que esta dispuesta la bomba peristaltica 1.
El cabezal de inyeccidn 20 comprende una carcasa de plastico con das asas 21, 22 en forma de anillo circular, Entre
las asas 21 y 22 esta dispuesto un panel 23 que se puede cerrar con una tapa no representada en el dibujo. El pane!
23 presenta en su zona inferior una cavidad para el alojamiento de la bomba peristaliica 1. Por encima se
encuentran cavidades 24, 25 en forma de canales en las que se puede insertar una disposicion ramificada de tubos
flexibles (gue no esta representada aqui en el dibujo). La disposicién de tubos flexibles es especialmente una
disposicion de tubos flexibles tal como se describe en detalle en el documento EP2011541A2. Esta disposicion de
tubos flexibles comprende en total tres tubos flexibles de suministro, a saber, un primer tubo flexible de suministro
para un primer medio de contraste, un segundo tubo flexible de suministro para un segundo medio de contraste y un
tercer tubo flexible de suministro para un suero (especialmente NaCl). Los tres tubos flexibles de suministro se
conectan a botellas de reserva para los medios de contraste vy el suero gue tampoco estan representadas en el
dibujo y se insertan en las ramificaciones 24a, 24b y 24c de la cavidad 24 dispuestas en la zana superior del panel
23. Los tres tubos flexibles de suministro procedentes de los recipientes de reserva se relnen, a través de una pieza
de ramificacion gue se inserta en la cavidad 24d circular del panel 23, en un tramo de tubo flexible que se conduce a

la bomba peristaltica 1.

Para introducir el tubo flexible en la bomba peristaltica 1 esta previsto un dispositivo de enhebrade. El modo de
funcionamiento y la realizacién de este dispositivo de enhebrado se describe mas adelante. Finalmente, el tubo
flexible se hace pasar por la bomba peristéltica 1 vy se inserta en la cavidad 25 en la parte superior izquierda del
panel 23. El extremo de tubo flexible se conecta a un tubo flexible de paciente, a través del que los medios llevados
dentro del tubo flexible pueden inyectarse finalmente a la via sanguinea del paciente. Para fijar el wbo flexible sobre
el panel 23 esta previsto un dispositivo de fijacion gue permite una fijacion del tubo flexible en un primer punto 3%
situado en el lado de entrada vy en al menos un segundo punto 40 situado en el lado de salida de la bomba
peristaltica. En los puntos de fijacion 39 y 40 estan dispuestos convenientemente sensores ultrasdnicos para
detectar burbujas de aire en el tubo flexible. Otros puntos de fijacion del tubo flexible sobre el panel 23 son posibles
y se describen por gjlemplo en el documento EP2011541A1.

Enlas figuras 2 vy 3, la bomba peristaltica 1 esta representada en detalle en una vista en perspectiva, siendo la figura
2 una wvista de despiece. La bomba peristaltica 1 comprende una unidad de bomba inferior con un motor de
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accionamiento 7 asi como una unidad de bomba superior con un carter 2. El carter 2 esta dividido en una pieza de
carter inferior 2a y una pieza de carter superior 2b. La pieza de carter inferior 2a puede estar realizada en una sola
pieza con la pieza de céarter superior 2b o en dos piezas.

La unidad de bomba inferior comprende el motor de accionamiento 7 con un arbol de accionamiento 10 que a través
de un engranaje esta acoplado z la unidad de bomba superior. La estructura de la unidad de bomba superior se
puede ver en la representacion en seccion de la figura 4. En el interior del carter 2 esta dispuesto un engranaje 6
acoplado al arbol de accionamiento 10 del motor de accionamiento 7. El engranaje comprende una rueda satélite 30
que esta unida de forma no giratoria al arbol de accionamiento 10 del motor de accicnamiento 7. El extremo superior
del arbol de accionamiento esta soportado de forma giratoria en un disco de soporte 8 a través de un cojinete 43,
Sobre el disco de soporte 8 estdn dispuestos varios elementos de presion 3. En el gjemplo de realizacion
representado en el dibujo, los elementos de presion 3 son rodillos de presion 3 accicnados, estando dispuestos tres
rodillos de presion 3 de este tipo uniformemente en el contorno exterior del disco de soporte 8 circular. Los rodillos
de presion 3 estan soportados de forma giratoria sobre el disco de soparte 8. Para ello, cada uno de los tres rodillos
de presion 3 esta colocado en un arbol 9 con un eje §' y cada arbol 9 esta soportado a través de un cojinete 15 en un
taladro del disco de soporte 8. Los arboles S y por tanto los ejes 9 de los rodillos de presién 3 se extienden
paralelamente con respecto al arbol de accionamiento 10 del maotor de accionamiento 7. El motor de accionamiento
7 hace girar el disco de soporte 8 y los rodillos de presion 3 a traves del engranaje 6 estando en funcionamiento la
bomba. El engranaje 8 comprende ademas de la rueda satélite 30 ruedas planetarias 16, estando a cada rodillo de
presién 3 asignada una rueda planetaria 16 de este tipo y fijada de forma no girateria al arbol 9. Cada una de las
ruedas planetarias 16 esta acoplada a través de un dentado a la rueda satélite 30 del engranaje planetario. En cada
arbol 9 esta dispuesta ademas de la rueda planetania 16 una rueda de friccion 31, estando fijada la rueda de friccion
31 al arbol 9 de forma no giratoria y a una distancia con respecto a la rueda planetaria 16. En el contorno exterior de
cada rueda de friccion 31 esta dispuesta una ranura 34 periférica en la gue esta insertado un anillo de goma 32
(junta torica). A través de dicho anillo de goma 32, |a rueda de friccion 31 esta en contacto con el contorno interior 2¢
del carter de bomba 2. De esta forma, el contorno interior 2¢ del carter 2 actla como rueda con dentado interior de
un engranaje planetario. Cuando el arbol de accionamiento 10 se hace rotar por el motor de accionamiento 7, este
movimiento de rotacion se transmite al arbol 9 a través del acoplamiento de |a rueda planetaria 16 a la rueda satélite
30, lo que hace rotar el arbol 8 y el rodillo de presion 3 unido a este de forma no giratoria. Al mismo tiempo, la rueda
de friccion 31 rueda por el contorno interior 2c del carter de bomba 2, lo gue hace rotar también el disco de soporte 8
con respecto al carter de bomba 2. Mediante las ruedas de friccién 31, el motor de accionamiento 7 puede hacer
girar el disco de soporte 8 incluso cuando aun no se encuentra ningun tubo flexible en la bomba peristaltica.

Sobre el disco de soporte 8 estan soportados adicionalmente a los rodillos de presién 3 ademéas rodillos guia 11. Los
rodillos guia 11 sirven para guiar el tubo flexible entre rodillos de presién 3 adyacentes y no estan accionados. En el
contorno exterior, los radillos guia 22 presentan una ranura 34 de seccién transversal semicircular en la que se guia
el tubo flexible. La disposicion de los rodillos guia 11 y de los rodillos de presién 3 sobre el disco de soporte 8 se
puede ver especialmente en la vista de despiece de la figura 3.

Para introducir el tuboe flexible en la bomba peristaltica esta previsto un dispositivo de enhebrado gue enhebra el tubo
flexible automaticamente entre los rodillos de presién 3 y el contrasoporte 4. El dispositivo de enhebrado comprende
un husillo helicoidal 26 dispuesto fuera del disco de soporte 8. El husillo helicoidal 26 esta dispuesto sobre un arbol
27, extendiéndose el arbol 27 paralelamente con respecto al gje 9' de los rodillos de presién 3. El &rbol 27 esta
soportado de forma giratoria en una pieza de carter 2 de la bomba peristaltica y esta acoplado a un accionamiento
de husillo 28 con el que se pueden hacer girar el arbal 27 y el husillo helicoidal 26 para enhebrar el tubo flexible,
insertado en el husillo helicoidal, en la bomba peristaltica. Los pasos de husille superiores del husillo helicoidal 26
sobresalen del lado superior de los rodillos de presidn 3 y de los rodillos guia 11 en el sentido longitudinal de la
bomba peristaltica (es decir, paralelamente con respecto al gje de los arboles 10 6 27).

En el extremc supericr de |la unidad de bomba superior esta dispuesto un contrasoporte 4. El contrasoporte 4 esta
realizado en forma de segmento circular con una escotadura 38 y se extiende convenientemente a lo largo de un
intervalo angular de 200° a 300° El husillo helicoidal 26 estd dispuesto en la zona de la escotadura 38 del
contrasoporte 4. El contrasoporte 4 dispone de una superficie activa 4a opuesta al contorno exterior de los rodillos
de presion 3 a una distancia d. En el intersticio entre |z superficie activa 4 v el contorno exterior de cada rodillo de
presion 3 se enhebra el tubo flexinle.

Para intreducir el tubo flexible en la bomba peristaltica 1, el tramo de tubo flexible que ha de introducirse en primer
lugar se fija sobre el panel 23 en los dos puntos de fijacién 39 y 40 mediante el digpositiva de fijacion, El tramo de
tubo flexible entre los dispositivos de fijacion 39 y 40 presenta entonces la forma de un bucle (a causa de la torsidn
propia del tramo de tubo flexible). A continuacion, el tramo de tubo flexible se inserta en el husillo helicoidal 26, A
continuacion, se pone en marcha la bomba, por lo gue el motor de accionamiento 7 hace rotar el disco de soparts 8,
Al mismo tiempo, el accionamiento de husillo 28 hace girar el husillo helicoidal 26. Para ello. el accionamiento de
husillo 28 esta acoplado al control del motor de accicnamiento 7. Por el giro del husillo helicoidal 28 el tubo flexible
es guiado per el husillo helicoidal 26 hacia abajo en direccion hacia el disco de soporte 8. Por el giro del disco de
soporte, uno de los rodillos guia 11 se mueve hacia el tubo flexible y el tubo flexible engrana en la ranura 34 en &l
contorno exterior del rodillo guia 11. Por el siguiente giro del disco de soporte 8, el rodillo guia 11 dispuesto sobre
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este se sigue moviendo en el sentido de transporte de la bomba v durante ello, por la unian forzada dentro de Ia
ranura 34, por una parte tira del tubo flexible hacia abajo en direccion haciza el disco de soporte 8 y por oira parte lo
presiona contra el contrascporte 4. Durante el siguiente giro del disco de soporte 8 y a causa de la adherencia a la
superficie del tubo flexible y la unién forzada dentro de la ranura 34 en su contorno exterior, el rodillo guia 11 sigue
tirando del tubo flexible hacia el interior de la bomba peristéltica a lo largo del contorno interior del contrasoporte 4
realizado en forma de segmento circular, hasta que el disco de soporte con el rodillo guia (11) dispuesto sobre este
ha realizado (casi) una vuelta completa y el tubo flexible se ha introducido completamente en la bomba peristaltica
por el siguiente giro del disco de soporte. Por el giro del disco de soporte, el tubo flexible finalmente queda aplastado
contra el contrasoporte 4 por el rodillo de presion 3 seguido en el disco de soporte 8 del rodillo guia 11, De esta
manera, el tubo flexible es introducido automaticamente entre el contorno exterior de los rodillos de presicn 3 y el
contrasoporte 4 y durante el siguiente giro del disco de soporte 8 se aplasta para el transporte del liguido llevado en
su interior.

Cuando el tubo flexible estd completamente introducido en la bomba peristaltica, estando en funcionamiento la
bomba peristaltica (es decir, estando en rotacion el disco de soporte 8 y los rodillos de presién 3) los rodillos de
presidn 3 presionan el tube flexible contra la superficie activa 4a del contrasoporte 4 aplastando el diametro del tubo
flexible para seguir transportando en el sentido de transporte (es decir, en el sentido de giro del disco de soporte 8)
el medio llevado dentro del tubo flexible.

Una vez finalizado el procedimiento de bombeo, en caso de necesidad de un cambio de tubo flexible, el dispositivo
de enhebrado tambien puede usarse para desenhebrar el tubo flexible gastado. Para ello, estando en
funcionamiento la bomba peristaltica, el accionamiento de husillo 28 se hace funcionar en el sentido de giro inverso.
De esta manera, el husillo helicoidal 26 tira hacia arriba del tramo de tubo flexible insertado en la bomba peristaltica,
de tal forma que se suelta el engrane del tubo flexible en la ranura 34 de los rodillos guia 11. Después de una
rotacion completa del disco de soporte, el tubo flexible estd completamente extraido de la bomba peristaltica y tras
soltar las fijaciones en los puntos de fijacion 39 y 40 se puede retirar y sustituir por un tubo flexible nuevo. Para
iniciar el desenhebrado de un tubo flexible gastado estd prevista una rutina de control en el control del
accionamiento de husillo 28 que puede ser activada por el usuario pulsando un botan.

Para el ajuste optimo de la distancia entre el contrasoporte 4 y los rodillos de presion 3, en un gjemplo de realizacion
preferible, el contrasoporte esta dispuesto con su superficie activa 4a en el cérter 2 de forma deslizable con respecto
a los rodillos de presion 3. Para ello. el contrasoparte 4 esta unido a un anillo de presian 13. El anillo de presion 13
igualmente es un anillo en forma de segmento circular, El contraglemento 4 presenta una superficie de ajuste 4b
opuesta a la superficie activa 4a. Esta esta realizada de forma conica. La disposicion formada por el cantraglemento
4y el anillo de presion 13 esta dispuesta en la abertura superior del carter 2, de forma que |z superficie de ajuste 4b
conica del contraelemento 4 se zpoya confra una superficie de apoyo 5 del carter 2 formada de forma
complementaria (es decir, igualmente de forma conica), estando ensanchada la superficie de apoyo 5 del carter 5
conicamente hacia abajo (es decir, al interior del carter) (figura 4, arriba a la izquierda).

En el lado exterior del carter 2 esta previsto un anillo de fijacién 36 que esta fijado al carter (y que en la figura 3 se
ha omitido para mayor claridad) con bridas de fijacion 37 para fijar el carter 2 al panel 23 del cabezal de inyeccion
20. En el lado exterior del carter 2 esta dispuesto ademas un anillo de ajuste 12 en la zona de transicion entre la
pieza de carter inferior 2a y la pieza de carter superior 2b. El anillo de ajuste 12 es un anillo circular gue en su
superficie circular interior presenta una rosca interior. En el lado exterior del céarter 2 esta prevista una rosca exterior
complementaria a dicha rosca interior. El anillo de ajuste esta acoplado al cérter 2 a través de esta disposicion de
roscas, de tal forma que girando el anillo de ajuste 12 con respecto al carter 2, el anillo de ajuste se puede deslizar
de forma continua en sentido axial entre una posicion limite superior y una paosicion limite inferior con respecto al
carter 2. Para girar el anillo de ajuste 12 con respecto al carter 2, en el contorno exterior del anillo de ajuste 12 estan
previstos varios taladros 33 en las que puede engranar una espiga.

Con el lado inferior del anillo de ajuste 12 esta en contacto un anillo deslizante 14. El anillo deslizante 14 se
compone de dos segmentos anulares 14a y 14b semicirculares y esta unido al anillo de presion 13 a traves de varios
pernos 29 {figura 3).

Atraves de la disposician compuesta por el contrasoporte 4, el anillo de presion 13, el anillo deslizante 14 y el anillo
de ajuste 12 se puede ajustar |a distancia d entre los rodillos de presion 3 y la superficie activa 4a del contrasoporte
4,

Para maximizar |la distancia d entre el contorno exterior de los rodillos de presién 3 y la superficie activa 4a, el
contrasoporte 4 se pone en su primera posicion limite (superior). Partiendo de esta se puede reducir la distancia d
girando el anillo de ajuste 12 en el carter 2 en direccian hacia su posicion limite inferior. De esta manera, el anillo de
ajuste 12 se desliza hacia abajo desde su posicion limite superior, De esta manera, también el anillo deslizante 14
que ssta en contacto con el lado inferior del anillo de ajuste 12 se desliza hacia abajo con respecto al carter. Dado
gue el anillo deslizante 14 estd unido al anillo de presion 13 a través de los pemos 29, también se desliza haca
abajo el anillo de presion 13 con el contrasoporte 4 fijado a este. Durante ello, la superficie de ajuste 4b dal

contrascporte 4 se desliza a lo largo de la superficie de apoyo 5 en el carter 2. Durante este movimiento se
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comprime ligeramente el contrasoporte 4 en forma de segmento circular reduciendo su diametro, por lo que Ia
superficie activa 4a queda presionada en sentido radial contra los redillos de presion 3 o los rodillos guia 11. Por
este movimiento se reduce la distancia d entre la superficie activa 4a y el contorno exterior de los rodillos de presion
3. Cuando al seguir girando el anillo de ajuste 12 llega a su posicion limite inferior, el lado inferior del anillo de
presién 13 asienta sobre un zocalo 31 del carter 2. En esta posicidn, la distancia d entre la superficie activa 4a vy el
contorno exterior de los rodillos de presion 3 o de los rodillos guia 11 se encuentra en la posicion minima.

Mediante esta disposicidén del contrasoporte 4, la medida del intersticio (es decir, |la distancia d) entre la superficie
activa 4a y el contorne exterior de los rodillos de presion 3 se ajusta a un valor Optimo para el funcionamiento de Ia
bomba. Este ajuste de realiza por primera vez antes de la puesta en servicio de la bomba peristaltica, Para ajustar
una distancia d deseada se usa convenientamente un calibre, cuyo grosor corresponda a la medida del intersticio
que ha de ajustarse y gue se inserta entre la superficie activa 4a y el contorno exterior de los rodillos de presion 3, A
continuacion, el anillo de ajuste 12 se hace girar con respecto al carter hasta gue la superficie activa 4a y el contorno
exterior de los rodillos de presion 3 estén en contacto con las superficies exteriores del calibre. En caso de
necesidad, la medida del intersticio se puede reajustar durante un mantenimiento de la bomba peristaltica.

La invencion no se limita al ejemplo de realizacién descrito. En una forma de realizacion alternativa de la invencion
se puede prescindir de la segunda rueda planetaria. Para hacer girar en esta forma de realizacién tanto el soporte
como los rodillos de presion soportados sobre este estando en funcionamiento la bomba, incluso cuando aun no
esta insertado ningun tubo flexible, a cada rodillo de presidn estd asignada sdlo una (primera) rueda planetaria gue
estd acoplada al contorno interior del carter que actia como rueda con dentado interior, por lo que estando en
funcionamiento la bomba el accionamiento hace girar el soporte. La primera rueda planetaria de cada rodillo de
presion estd acoplada convenientemente a la rueda satélite respectivamente a través de un dentado. El
acoplamiento al contorno interior del carter se realiza a través del dentado exterior dispuesto en &l contorno exterior
de la rueda planetaria correspondiente. Para ello, en el contorno interior del carter esta previsto un dentado interior
realizado de forma complementaria al dentado exterior de la rueda planetaria, que engrana con el dentado exterior
de la rueda planetaria correspondiente. En este ejemplo de realizacion, a través del acoplamiento de la rueda
planetaria con la rueda satélite, estando en funcionamiento la bomba, se hace rotar el rodillo de presion
correspondiente y a traves del acoplamiento de la rueda planetaria al contorno interior del carter fijo se hace rotar al
mismo tiempo el soporte. El dentado interior en el contorno interior del carter sirve durante ello como rueda con
dentado interior de un engranaje planetario formado por la rueda satélite, las ruedas planetarias y la rueda con
dentado interior fija.

En lugar del husillo helicoidal, el dispositivo de enhebrade también puede presentar un elemento de agarre con un
accionamiento lineal, en cuyo caso el elemento de agarre agarra por todo o parte de su contorno el tubo flexible
insertado en el dispositivo de enhebrado o el tramo de tubo flexible insertado, y después, el accionamiento lingal
conduce el tubo flexible hacia abajo en direccion hacia el disco de soporte, de forma que este puede ser arrastrado
de la manera descrita anteriormente por los rodillos guia y ser introducido, pasando alrededor del contrasoporte, en
la bomba peristaltica entre los rodillos de presion y el contrasoporte. El accionamiento lineal se puede realizar
mediante un motor lineal o un motor de rotacion con engranaje multiplicador para transformar el movimiento de giro
en un accionamiento lineal. Alternativamente al accionamiento por motor se puede usar también un iman biestable
con el que se puede poner en movimiento el dispositivo de enhebrado para introducir el tubo flexible en la bomba.
En lugar de los rodillos guia se pueden emplear también alas de sujecion dispuestas sobre el disco de soporte que
presicnan el tramo de tubo flexible, insertado en la bomba por el dispositivo de enhebrado, hacia abajo en direccion
hacia el disco de soporte y radialmente hacia fuera en direccidn hacia el contrasoporte.

El uso de la bomba pernistaltica segin la invencion no se limita a los dispositivos de inyeccion, sino que se extiende
también a otros dispositivos de bomba como por gjemplo bombas de infusian,
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REIVINDICACIONES

1. Bomba peristaltica (1) para transportar un medio llevado dentro de un tubo flexible, con un carter (2) que presenta
un contorno interior (2¢) que actia como rueda con dentado interior, con un accionamiento (7) y con varios rodillos
de presion (2) que pueden ser accionados por el accionamiento (7) a través de un engranaje (6) con una rueda
satélite (30) y con una primera rueda planetaria (16) unida al rodillo de presién (3) correspondiente de forma no
giratoria. en la cual, estando en funcionamiento la bomba, los rodillos de presion (3) que giran presionan un tubo
flexible insertado en la bomba contra un contrasoporte (4) aplastando el tubo flexible y de esta manera siguen
transportando en el sentido de transporte el medio situado en el tubo flexible, estando asignada a cada rodillo de
presion (3), ademas de la primera rueda planetaria (16), al menos una segunda rueda planetaria (31) realizada como
rueda de friccion exenta de dientes, caracterizada por que

- los rodilles de presion (3) estan soportados de forma giratoria sobre un soporte (8) que es giratorio con
respecto al carter,

-y la segunda rueda planetaria (31) estd acoplada respectivamente al contorno interior (2¢) del carter (2) que
actia como rueda con dentado interior, para hacer girar el soporte (8) por medio del accionamiento (7) cuando
esta en funcionamiento la bomba,

- donde la segunda rueda planetaria (31) de cada rodillo de presion (3) presenta en su contorno exterior un
anillo (32) de un material elastomero y a través de dicho anillo (32) estd en contacto de friccion con el contorno
interior (2c) realizado de forma lisa del carter (2).

2. Bomba peristaltica segun la reivindicacién 1, caracterizada por que |a rueda satélite (30) esta unida de forma no
giratoria a un &rbol de accionamiento (10) del accionamiento (7).

3. Bomba peristaltica segun la reivindicacion 2. caracterizada por que el par de giro transmitido por el arbol de
accionamiento (10) a la rueda satélite (30) es transmitido al soporte {8) por la rueda satélite (30) y por la segunda
rueda planetaria (31), a través del contarno interior (2¢) del cérter (2) fijo, que actla como rueda con dentado interior,
por lo gue, estando en funcionamiento la bomba. el soporte (8) se hace girar incluso sin que esté insertado un tubo
flexible.

4. Bomba peristéitica.segUn una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que el soporte (8) esta
realizado como disco de soporte (8) que a través de un soporte (33) esta soportado de forma giratoria en un arbol de
accionamiento {10) del accionamianto {7).

5. Bomba peristéltica segun la reivindicacion 4, caracterizada por que los rodillos de presion (3) estan dispuestos
respectivamente sobre un arbol de rodillo de presién (8) soportado de forma giratoria dentro del disco de soporte (8),
extendiéndose el egje (9 de cada arbol de rodillo de presion (8) paralelamente con respecto al arbol de
accionamiento (10) del accionamiento (7).

6. Bomba peristaltica segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que respectivamenie la
primera rueda planetaria (16) de cada rodillo de presion (3) esta en contacto con la rueda satélite (30) a traves de un

dentado.

7. Bomba peristaltica segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que la segunda rueda
planetaria (31) de cada rodillo de presion (3) estd en contacto con el contorno interior (2c) del carter (2) y durante el
funcionamiento de la bomba rueda por el contorno interior (2c).

8. Bomba peristaltica segun una de las reivindicaciones 4 a 7, caracterizada por que sobre el disco de soporte (8)
entre dos rodillos de presion (3) adyacentes esta dispuesto en cada caso un rodillo guia (11).

9. Bomba peristaltica segun una de las reivindicaciones 5 a 8, caracterizada por que cada una de las ruedas
planetarias (16, 31) esta dispuesta de forma no giratoria en el arbol de rodillo de presion (9) del rodillo de presion (3)
asignado respectivamente.

10. Bomba peristéltica segun una de las reivindicaciones anternores, caracterizada por que la bomba penstaltica
dispone de un dispositivo de enhebrado para introducir el tubo flexible entre los elementos de presién (3) y el
contrasoporie (4).

11. Bomba peristaltica segun |z relvindicacion 10, caracterizada por que el dispositivo de enhebrado comprende un
husillo helicoidal (26) que puede ser accionado de farma giratoria por un accionamiento de husillo (28).

12, Bomba peristaltica segun la rewindicacion 11, caracterizada por que el acclonamiento de husilio (Z8) esia
acoplado al accionamiento (7) de tal forma gue el accionamiento de husillo (28) hace girar el husillo helicoidal (26)
cuando el accionamiento (7) hace rotar el disco de soparte (8).
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13. Bomba peristéltica segin una de las reivindicaciones 10 a 12, caracterizada por que el dispositiva de
enhebrado introduce un tubo flexible insertado en este, automaticamente entre los elementos de presion (3) v el
contrasoporte (4) estando en funcionamiento la bomba peristaltica.

14, Bomba peristaltica segun una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que esta previsto un
dispositivo de fijacian para fijar un tubo flexible que ha de ser introducido en la bomba peristaltica, permitiendo el
dispositiva de fijacidn una fijacion del tubo flexible en un primer punto (39) situado en el lado de entrada y en un
segundo punto (40) situado en el lado de salida, de la bomba peristaltica.

o



10



1[[:3.-

11



12






8

o
ig

14



CLM2



I
DESCRIPCION

La presente palente se refiere a una mdqguina
destinada a efectuar el llenado automitico de ca-
jas para productos industriales y frutas de di-
versos tipos, en especial naranjas, mandarinas y
ofras similares. )

La Patente FR-A-2.267.935 da a conocer un
aparato automdtico para embalaje de fruta en ca-
jas en el cual la transferencia de las piezas de
fruta se lleva a cabo por medio de cabezales de
succién que son desplazados hacia arriba, trans-
versalmente y hacia abajo v en la que se forman
diferentes capas de fruta por succidn de las piezas
de fruta para formar una capa conjunta, habiendo
sido dispuestas dichas piezas previamente sobre
una mesa intermedia con canales méviles y zonas
de tope escalonadas para formar una matriz de
piezas de fruta. ’

La mdquina objeto de la presente patente esta
destinada a realizar de manera automaltizada el
ciclo completo, empezando con la presentacion
de las piezas de fruta, desde una masa de pie-
zas a granel y terminando con la colocacion de
las mismas en forma de sucesivas alineaciones y
diferentes pisos en el interfor de las cajas desti-
nadas a ello para conseguir el llenado automdtico
de cajas de fruta con gran rapidez y efi(_'.acia.

La méquina posee medios para la variacién del
niimero de piezas que constituye cada una de las
alineaciones a disponer en el interior dfr la caja
y miltiples medios mecdnicos y eleclronicos para
conseguir la adaptacién del ciclo preciso de tra-
bajo al tipo de fruta y tamafio de la misma, asi
como a la forma precisa de la caja receptora.

De manera esencial, la mdquina tal como se
da a conocer en la reivindicacion 1, de la presente
patente comporta un cuerpo principal dotado de

“una unidad para preparacion de las frutas) ima

unidad para el transporte de las plezas de fruta o
las cajas, una mesa inclinable y \:m'la.blfﬁ en allura
para recibir las piezas de fruta y los érganos de
control ¥ mando del conjunto de maniobras que
integran el ciclo completo de la mdquina, com-
pletdndose el mencionado cuerpo principal de la
maquina con un conjunto de entrada de cajas ha-
cia la mesa y una unidad para la entrada de las
piezas de fruta a la propia miquina. .

La unidad para la preparacién de las piezas
de futa comprende un copjunto alimentador a
base de cintas transportadoras adyacentes que se
desplazan en un plano y que sou susceptibles de
alimentar una bandeja de entrada acclonada de
modo vibratorio y que aporta las piezas de fruta
a un sistema de transporte sin fin, del cual las
alineaciones de piezas de fruta pasan a un sistema
de topes graduables desde donde son recogidas
las alineaciones de piezas de fruta por las pinzas
nenméticas portadoras de brazos individuales con
dispaositivos de succionado para cada una de las
piezas de fruta.

La unidad de transporte de las plezas de fruta
queda dotada de medios para impulsar las pinzas
neumaticas en movimientos de ascenso ¥ descenso
asi como en traslacién a lo largo de un arco de
cireulo, para transportar las sucesivas alineacio-
nes de piezas de fruta desde la salida del sistemna
de transporte sin fin hasta la caja receplora, pose-
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vendo ashnismo los medios para el ajuste de la se-
paracidn de las diferentes pinzas newmadticas para

Ja adaptacién de la mdquina a diferentes tamafios

de las piezas de fruta y asimisino, los medios para
pertnitir la disminucion de la lougitud de la ali-
neacién de piezas de fruta en los casos en que
¢sta debe ser introducida en una caja que, tal
como es frecuente, presenta listones transversales
limitadares de los laterales de la embocadira, pu-
diendo hiego vecuperar dicha alineacidn de piezas
de fruta la longitud normal en el interior de la
caja.

Para el desplazamicnto lateral de las difercn-
les pinzas newmndticas, la maquina dispone de un
sistema de hnpulsion de los brazos de dichas pin-
zas newmaticas sohre un brazo en voladizo para
su transporte y guiado y con un sistema de cin-
tas sinfin que son accionadas por correspondientes
motores paso a paso y cada una de las cuales ac-
ciona un par de pinzas neumaticas en disposicion
simétrica con respecto al plano medio del brazo,
de manera que es posible efectuar la separacion
en alejamiento o acercainiento de las pinzas y, por
lo tanto, de las plezas de [rula, segin sca pre-
ciso. La fruta que ocupa la posicidn central podrd
ser desplazada verticalmente con independencia
de los movimientos de ascenso, traslacién sobre
trayectoria curva y descenso de las demds pinzas
neurndticas, para permitiv que la alineacion de
piezas de fruta recupere su longitud normal una
vez introducida por completo en el interior de la
caja.

La unidad portadora de la mesa permile con-
seguir en ésta los desplazamienlos segin un eje
vertical que son necesarios para el llenado de la
caja en forma de diferentes pisos sucesivos de pie-
zas de fruta y asimismo, en inclinacion para me-
Jorar la colocacion individual de cada una de las
alineaciones sucesivas de piezas de fruta que inte- -

~gran cada uno de los pisos o capas de llenado de

la caja.

La mdquina posee organos para el control de
las maniobras de la misma vy posee un sistoeina
de memoria con datos [ijos y datos variables de
manera que se pueden cambiar los datos varia-
bles para el cambio de las mmaniobras precisas que
se deseen efectuar con la mdquina, la cual posee,
ademds de los drganos de control y de progra-
macién necesarios, una pantalla en la que se re-
flejan las instrucciones que se dan a la parte de
programacion variable, preferentemente a través
de un teclado v los ciclos establecidos en la propia
muing.

Tal como se ha indicado, la mdquina presenta
un conjunto para la entrada de cajas hacia la mesa
que queda dotado de un sistema de gufas rectas
para el deslizamiento de la caja y un sistema de
arrastre mediante cadenas de rodillos o similar
para la conduccion de las cajas desde la posicion
de entrada hasta su disposician sobre la mesa de
posicionado variable.

La unidad para la entrada de frutos que queda
constitiuida esencialmente por dos cintas trans-
portadoras cuyos ramales superiores guedan ad-
yacentes uno con respecto al otro v tienen despla-
zamientos en sentido inverso, combindndose cou
deflectores oblicuos para permitir el alimacena-
miento de un nimero variable de piezas de fruta




que van siendo suministradas a la unidad de pre-
paracion de las alineaciones de las piezas de fruta.

Por lo tanto, en base a lo anteriornnente des-
crito, la maquina objeto de la presente patente,
que pertenece al tipo general de midquinas que
presentan una mesa desplazable ¥ basculante des-
tinada a recibir las alineaciones sucesivas de pie-
zas de fruta transportadas por conjuntos de pin-
7as neumadticas que tienen un desplazamiento de
ascenso, traslacion y descenso, se caracteriza por
comprender un cuerpo central asociado a una uni-
dad de conduccidn de cajas, para la impulsion rec-
tilinea, gulado y tope de las cajas o llenar hacia la
mesa de posicionado variable ¥ para la extraceion
posterior de las propias cajas llenas, incluyéndose
en el cuerpo central de la mdquina una unidad
para la alimentacion de las piezas de fruta for-
mando alineaciones de piezas de fruta, asi como
una unidad para el control de los movimientos de
los conjuntos de brazos de las pinzas newmdticas
de sujecion y transporte de las plezas de fruta y
poseyendo asimismo drganos de mando ¥ progra-
macién del ciclo de la mdquina, accesibles fron-
talmente,

La unidad de conduccidén de cajas presenta
preferentemente un conjunto de cadenas de rodi-
llos paralelas ¥ horizontales para su arrastre y un
juego de barras paralelas de gufa en disposiciéon
lateral para la conduccion de las cajas vacias ha-
cia la mesa desplazable, la cual estd dotada de
placas escamoteables de tope axial situadas en su
borde delantero v posterior y que son accionables
mediante un dispositive de cilindro y pistén para
la retencion de la caja sobre lamess durante las
fases de llenado de la misma.

La mesa de posicionado variable destinada a
recibir las cajas a llenar se caracteriza por estar
acoplada a un bloque guiado verticalmente y des-
plazable verticalmente por accién de un husillo
vertical dotado de un motor paso a paso inde-
pendiente y siendo asimisimo accionable de forma
independiente por sendos husillos en disposicidn
perpendicular entre si; que atraviesan dicho blo-
que, recibiendo sus accionamienlos individuales
por medio de motores independientes entre =i y
complementandose con sendos pares de barras
rectas de gulado paralelas a dichos husillos, per-
mitiendo el desplazamiento simultdneo del bloque
portador de la mesa segin dos ejes coordenacdos
en un plano horizontal ¥ segidn un eje perpendi-
cular a éste.

De modo preferente, la mesa receplora de las
cajas para su lenado, queda articulada segin un
eje transversal advacente a uno de sus bordes
transversales con respecto al sentido de despla-
zamniento de la caja con un dispositivo de cilindro
v piston, para provocar la basculacién de la mesa
sobre dicho eje.

In la realizacién preferente de la mdquina, la
unidad para la alimentacidn de las piezas de fruta
formando alineaciones comprende un alimenta-
dor de cintas transportadoras planas y adyacentes
susceptible de suwministrar plezas de fufa a una
bandeja vibrante dispuesta de forma inclinada y
dotada de tabiques longitudinales para la sepa-
racion de diferentes canales de alimentacion de
las piezas de fruta hacia un sistema de transporte
sin fin gue produce su desplazaaniento hasta unos
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topes graduables, que determinan el posicionado

de una alineacion de piezas de fruta previmmente
a 51 sujecion neumdtica para su transporte v co-
locacién en la caja correspondiente,

En la propia realizacion preferente, la bandeja
vibrante para el swministro de plezas de fruta
queda suspendida del anmazén fijo mediante un
sistemna de brazos flexibles y recibe hmpulsion vi-
bratoria por un conjunto de motor y vibrador co-
lacado en la parte inferior del propio bastidor de
la maquina.

Los brazos de las pinzas nemmadticas destina-
das a la sujecidn y transporle de las alincaciones
de piezas de ruta quedan acoplados o un brazo
en voladizo sobre el que tienen capacidad de des-
plazamiento segin la diveccidn longitudinal del
brazo, quedando montado dicho brazo en vola-
dizo de forma solidaria a un bloque desplazable
segiin dos ejes coordenados en un plano perpen-
dicular al del brazo en voladizo.

Fl bloque desplazable moutado sobre el brazo
en voladizo y dotado de desplazamiento segin ejes
coordenados en un plano, estd acoplado con capa-
cidad de deslizamicnto sobre dos guias paralelas a
los brazos de las pinzas newmndticas, cuyas guias
quedan acopladas a su vez por sus exlremos en
sendos casquillos cada uno de los cuales es sus-
ceptible de desplazarse sobre una barra de guia
transversal, proporcionando de este modo la ca-
pacidad de desplazamiento del blogue sobre dos
ejes coordenados en un plano perpendicular al del
brazo en voladizo.

En la mencionada realizacidn preferente, los
brazos de la pingas newndlicas quedan acopla-
dos en el brazo en voladizo con capacidad de des-
lizamiento sobre una barra de gufa longitudinal
de dicho brazo, siendo susceptibles de efectuar su
desplazamiento sobre dicha barra en alejamiento

‘o acercamiento con respecto al plano medio de

dicho conjunto de pinzas neumdticas.

De acuerde con la presente patente, el accio-
naniento de acercamniento y alejamiento de los
brazos de las plnzas newndlicas queda realizado
por un coujunlo de cintas sinflu incorporadas al
brazo en voladizo, cada una de las cuales queda
accionada por un motor paso a paso indepen-
diente y acciona por el ramal superior y por el
ramal inferfor, respectivamente, los brazos de un
par de pinzas newmndticas simétricas con respecto
al plano medio.

Asimismo, en la versidn preferente de la mé-
quina, ¢l brazo central del conjunto de brazos de
las pinzas newmdticas queda dotado de un meca-
nismeo de cilindro y pistén para su accionamiento
vertical independiente de los demis brazos.

Por otra parte, de acuerdo ton las reivindi-
caciones de la presente patente, la mdquina dis-
pone en el cuerpo central de la misma, de una
caja acharnelada [rontal portadora de un instru-

mental de control, de los mandos manuales de

control ¥ programacion de la maguina incluyendo
un teclado de programacion y pantalla de visiua-

Tizacicn.

Para su mejor comprensidén se adjuntan, a
titule de ejemplo, unos dibujos explicativos de
una mdquina realizada de acuerdo con la presente
patent

La figura 1 es una vista en perspectiva del con-
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junto de la mdquina realizada segin la presente
patente.

La figura 2 es una vista en planta de la propia
mdquina representando el conjunto de medios de
alimentacion y extraccién de las cajas.

La figura 3 muestra en seccidn transversal, de
forma esquemdtica, los érganos de acclionmmiento
de la mesa de posicionado de las cajas.

La figura 4 muestra un detalle del sistema de
accionamiento de la mesa portadora de las cajas
en el momento de su lenado.

La figura 5 muestra una vista lateral, con sec-
ciones parciales y en representacion esquemndtica,
de la unidad de prescutacion de las piezas de
fruta.

La figura 6 es una vista lateral esquemdtica re-
presentativa de los movimientos de ascenso, tras-
lacién ¥ descenso de las pinzas neundticas.

La figura 7 es una vista en alzado frontal con
secciones parciales v de forma asimismo esquemd-
tica, del conjunto de accionamiento de las pinzas
neumdticas.

Las figuras 8, 9, 10 ¥ 11 son detalles, parcial-
menle en seecion, del accionamiento de las pinzas
neumdticas para el succionado y transporte de las
piezas de fruta.

Tal como se representa en las figuras, la md-
quina objeto de la presente patente comporta el
cuerpo principal (1) al que queda acoplada la uni-
dad (2) para la introduccién de las cajas y la uni-
dad (3) para la entrada de las piezas de fruta. El
cuerpo principal (1) de la mdquina presenta una
caja frontal superior (4), montada de forina abisa-
grada, en la cual aparecen los drganos de mando
manual (7) y una pantalla (6) para la visuali-
zacion de las instrucciones introducidas eventual-
mente por medio de un teclado y para la visuali-
zacidn de las instrucciones de ciclo. Una tapa des-
.. montable (5). clerra late

- particular, las aberturas de acceso a los drganos
internos de accionamiento.

El cuerpo principal de la miquina quedard
apoyado sobre el suelo, de modo convencional,
mediante patas graduables, tales como (59) y
(60).

La unidad (2) de condueccion de las cajas a lo
largo de la mdquina desde la entrada hasta la sa-
lida, presenta cadenas de rodillos con ramales (8)
¥ (9) ¥ guias rectas (71) ¥ (G2), conduciendo las
cajas hacia la mesa (10), que es accionable en as-
censo y cescenso y también en inclinacion. Igual-
mente, la mencionada mesa (10} puede ser des-
plazada segin dos ejes coordenados en un plano
horizontal. De esta manera se consigue que el po-
sicionado de la mesa pueda variar tanto en lo que
respecta a la colocacion de los diferentes pisos de
piezas de fruta en su interior, lo que se consigue
con los movimientos en altura, como al posicio-
nado de las diferentes alineaciones de piezas de
fruta en cada plano o piso, lo que corresponde
a los movimientos segin ejes coordenados en un
plano horizontal y asimismo, en cuanto a incli-
nacion, lo que comporta la disposicion de la caja
en una posicion favorable para la colocacion de
las diferentes alineaciones de piczas de fruta, que
aprovechan la accidn de la gravedad para conse-
guir un posicionado correcto dentro de la caja.

XD accionamiento segin los ejes coordenados

almente la maquina y en ..
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enun plano se consigue mediante el motor paso a
paso (11) y los husillos paralelos (12) que alravie
_san el blague. (13}, correspondiendo al desplaza-
miento segiin un eje en el plano horizontal, com-
pletdndose mediante otro motor paso a paso (14)
que transmite su movimiento mediante correa tra-
pezoidal ¥ poleas a otro husillo transversal que
permite el desplazamiento del carro (13) sobre las
gufas transversales (24) v (25).

El desplazamiento vertical de la miesa se efec-
tia por medio del husillo vertical (13), que recibe
la tuerca (16) sobre la cual queda acoplada la po-
lea de impulsion (17). 51 giro del husillo (15) se
traduce, por lo tanto, en la elevacion y descenso
del conjunto portador del blogue (13) y por lo
tanto de la mesa (10), consiguiéndose asi los des-
plazamientos segiin un eje vertical.

El guiado vertical se efectiia mediante las co-
himnas (18) v (19) que deslizan en el interior de
los casquillos fijos (20) v (21). Il guiade del carro
(13} portador de la mesa (10) se realiza, tal como
se ha indicado, mediante las barras (24) ¥ (23)
correspondientes a uno de los husillos transversa-
les de impulsicn del blogue {13) y mediante las
barras (22) y (23) correspondientes al otro husi-
llo (12), correspondiente al eje de desplazamiento
perpendicular al anterior.

La mesa (10) es basculante alrededor de un
eje de articulacion (63) por medio de un cilindro
hidrdulico o neumdtico, que no se ha represen-
tado. Unos topes planos extremos (64) v (65) son
accionables mediante un pistén hidrdulico o neu-
midtico (66), pudiendo aprigionar lateralinente la
caja una vez colocads sobre la mesa (10), hupi-
diendo su desprendimiento fortuito.

Mediante el conjunto de érganos mencionado
se posibilita, por lo tanto, la alimentacién de las
cajas vacias hacia el cuerpo principal de la méa-
quina (1), quedando sostenidas sobre la mesa de
soporte, que puede adoptar un poesicionado varia-
ble, la cual quedard dotada de los oportunos me-
canismos de accionamiento en ascenso, descenso,
traslacion en cualquiera de los ejes perpendicula-
res sobre un plano horizental vy en basculacion,
que sean convenientes para la ejecucion del ¢i-
clo que previamente se habrd determinado para el
funcionamiento de la maquina v que puede ser in-
troducido o modificado mediante el teclado (67).

De acuerdo con la presente patente, la mdqui-
na posee una unidad de preparacion de las plezas
de fruta que se ha representado esquemdticamen-
te en la figura 5, en la cual se observa la dis-
posicion de un sistemna de transporle sin fin de
rodillos recubiertos (26) que recibe las piezas de
fruta desde una bandeja vibratoria (28), que estd
afectada de un movimiento de vibracion provoe-
cado por el conjunto motor y vibrador (29) que
actia sobre el bastidor de la bandeja (28% que estd
suspendido mediante flejes eldsticos {30) ¥ (31).

Un conjunto de dos cintas de entrada (32) que-
dan dispuestas adyacentes una al lado de la otra
¥ con sentidos inversos de desplazamiento, per-
mitiendo un cierto almacenamiento de piezas de
fruta ¥ su alimentacién progresiva hacia las dife-
rentes vias que tiene el sistema de la bandeja {28),
que estan separadas imediante tabigques longitudi-
nales (G},

Ut conjunto de topes de posicion variable
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(‘37) quedan dispuestos en el extremo inferior de
la cinta transportadora de rodillos (26), la cual
adopta una posicion general inclinada para per-
mitir que, por gravedad, las frutas se vayan depo-
sitando contra los topes (27) formando alineacio-
nes que después serdn recogidas por los sistemas
de pinzas newmdticas, para su transporte hacia el
interior de las cajas.

Tal como se ha indicado anteriormente, la mé-
auina posec una unidad para el transporte de
las alineaciones de piezas de fruta desde la en-
trada hasta el interlor de cada una de las cajas
dispuestas sucesivamente sobre la mesa de posi-
cionado variable. Dicho conjunto de dispositivos
comprende un sistema de pinzas neumdticas en
forma de brazos tubulares de los que se han re-
presentado en la figura 7 un total de siete bra-
zos dispuestos simétricamente con respecto a un
plano medio e indicados con los munerales (33),
(34), (35), (36}, (G1), (37) y (38). Ll brazo in-
termedio es el indicado con el muneral de refe-
rencia (36), quedando dos conjuntos de brazos
simétricos a cada lado formados respectivamente
por los brazos (33), (34) y (33) y los (61), (37)
¥ (38). Tal como se comprenderd, el mimero de
pinzas neumsiiticas o bragzos sera variable, depen-
diendo del tamano de las piezas de [fruta a mani-
pular.

Los mencionados brazos de las pinzas neumnd-
ticas estdn dotados de movimiento de ascenso,
traslacién y descenso para que partiendo de una
alineacion de piezas de fruta dispuesta en con-
tacto con los topes (27), cuyas plezas de [rula
no se han representado, a efectos de mayor cla-
ridad, se puedan succionar sujetando éstas, tras-
ladéndolas verticalmente y después de una tras-
lacidn, puedan ser depositadas en el interior de las
cajas. Para ello el conjunto de los brazos men-
clonados pueden deslizar verticalimente sobre el
brazo (39) dispuesto en voladizo sobre el enal pre:
den desplazarse ademdds longitudinalimente sobre
la barra de gufa (69). Ademds, el conjunto del
brazo (39) puede efectuar un desplazainiento so-
bre un arco de cireulo determninado por un plato
dentado (49) que, con intermedio de la cadena
(51). queda conectado a un plato circular de giro
libre (50), determinando la mencionada cadena
51) el medio de arrastre para el brazo en voladizo

39} que se desplaza sobre un arco de circulo de-
terminado en el plato dentado (49). La impulsion
para este movimiento tiene lugar mediante un mo-
tor paso a paso con intermedio de la caja (53).

I8 bloque (44) lleva montado el brazo en vola-
dizo (39) ¥ queda afectado por un desplazamiento
ascendente y descendente sobre las gufas (47) v
(48), las cuales a su vez se pueden desplazar con
intermedio de los casquillos extremos (70} y (V1)
sobre las barras de gufa transversales (43) y (46).
Mediante esta disposicién se consigue que los di-
ferentes brazos de las pinzas nemmiticas se pue-
dan desplazar en ascenso v descenso ¥y que a la
ver puedan realizar su traslacion condicionada al
arco de cfrenlo recorrido sobre el plato (19) v el
movimiento de descenso para la colocacidn de una
alineacion de piezas de fruta en el interior de una
caja durante su llenado,

Ademds, en el conjunto de movinientos que
se ha explicado, las pinzas neumiticas se pue-
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~den desplazar por pares con respecto al plano

medio de simetria del brazo en voladizo, para lo
cual. las mencionadas pinzas neumadticas quedan
agrupadas en forma de pares siimétricos, general-
menle, pero 10 necesariamente, con respeclo a
dicho plano medio, existiendo un dispeositivo de
correas sinfin para el acclonamiento de cada par,
de forma que se puede efectuar su acercamiento
o alejamiento simultdneos con respecto a dicho
plano medio. Fsta disposicidn comporta, en el
caso representado, tres cintas indicadas con los
numerales (40), (41) v (70), pero sin limitacién
en nimpero. Cada una de dichas cintas es acclo-
nada por su inotor paso a paso correspondiente,
habiéndose representado los motores (42) y (43)
en la fipura 7 que corresponden respectivamente a
las cintas (40) y (41). Dichas cintas quedan guia-
das por los extremos opuestos en las poleas de re-
envio (56) y (58] las cuales se aprecian en las figu-
ras 7 ¥ 8, observandose en esta tltima asiimismo la
polea (57) correspondiente a la cinta (70). Cada
cinta estd solidarizada, respectivamente, por su
ramal superior y por su ramal inferior, a uno y
olro de los brazos de un par de brazos simétricos.
Mediante esta disposicion se hace posible acer-
car o alejar los brazos de las pinzas nemmiticas en
un movimiento que se hace necesario para cada ci-
clo de Henado en el caso en que las cajas a llenar
posean un estrechamiento en su embocadira, ha-
bitualmente producido por los listones laterales
que muchas de ellas poseen. En estas circuns-
tancias, para la entrada de la alineacion de fru-
tas en el interior de la caja se produce el acer
carmnpiento de los pares de brazos shinélricos con
respecto al plano medio del brazo central {36), el
cual se hallard en posicién levantada por el ac-
cionamiento del cilindro neumdtico (55), perni-
tiendo una fdcil entrada de la alineacion de pie-
zas de-frutas que habrdn quedado sujetas por las

ventosas (54). Una vez en el interior de la caja,

va superado el estrechamiento de la embocadura
e la misma, los brazos de los pares siinétricos,
en ol ejomplo representado, los indicados con los
numerales (33), (34), (35), (G1), (37) y (38). vol-
veran a si posicidon normal mds alejada hacia los
extremos, descendiendo finalmente el brazo (36)
para depositar en posicion la pieza de fruta cen-
tral, completdndose as{ una alineacidn de pilezas
de fruta.

Como se comprenderd, el conjunto de medios
constitutivos de la mdquina objeto de la pre
patente permnitivd de manera fdcil y edmoda la ali-
mentacian de plegas de fruta a grauel, que scrdn
debidamente seleccionadas en alineaciones que se
transportardn de manera rdpida ¥ suave a las ca-
jas, poseyendo la mdquina los drganos adecuados
para su ajuste para diferentes tamanos de frutas
y para la realizacion de los ciclos completos de
trabajo propios de la mdquina.

Se comprenderd ashimismo que, s bien la ante-
rior descripeion se ha referido a un ejemplo pre-
ferente de realizacidn de la mdquina, dsta podrd
ser variada de acuerdo con las modificaciones que
dentro del dmbito de las siguientes reivindicacio-
nes podrian introduciv los téenicos en la materia,
sin que ello signifique su exclusion del alcance de
las mismas,
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REIVINDICACIONES

L. Mdqguina para el llenado auloméitico de ca-
Jus de fruta, del tipo que presenta una mesa des-
plazable ¥ basculante (10) destinada a recibir ali-
neaciones sucesivas de piezas de fruta transporta-
das por conjuntos de pinzas neumdticas (33-38,
61) en desplazamiento de ascenso, traslacién ¥
descenso, comprendiendo la mdquina un cuerpo
central (1) asociado a una unidad (2) de conduc-
cidn de cajas, para la inpulsion rectilimea, guiado
¥ retencidn mediante topes (64, 65) de las cajas a
llenar hacia la mesa de posicionado variable (10)
y para la extraccion posterior de las propias ca-
jas llenas, incluyéndose en el cuerpo central de
la mdquina ina unidad (3) para la alimentacién
de las piezas de fruta formando alineaciones de
piezas de fruta, con una unidad para el control
de los movimientos de los conjuntos de brazos de
las pinzas newmdticas de sujecién (33-38, 61) y
transporte de las piezas de [ruta segin un arco
cireular ¥ poseyeudo asimisino érganos de mando
y programacion del ciclo de la mdquina, accesibles
frontalmente.

2. Maquina para el llenado automético de ca-
Jas de fruta, semin la reivindicacidn 1, caracte-
rizada porque la unidad (2) de conduceion de las
cajas para su llenado comporta un conjunto de
cadenas de rodillos paralelas y horizontales para
su arrastre y un juego de barras paralelas de gufa
(71, 62) en disposicién lateral para la conduceién
de las eajas hacia la mesa desplazable (10), la cual
estd dotada de placas escammoteables de tope axial
(64, 65) situadas en su borde delantero y poste-
rior y que son accionables mediante un dispositivo
de cilindro y pistén (63, 66) para la retencién de
la caja sobre la mesa (10) durante las fases de
llenado de la misma.

: 3. Mdquina para el llenado automatico de ca-

*Jjas de [ruta, segin las reivindicaciones 1 y 2, ca-
racterizada porque la mesa (10) de posicionado
variable receptora de las cajas queda acoplada a
un bloque (13) guiado verticalmente y desplaza-
ble verticalmente por accién de un husillo verti-
cal (15) dotado de un motor paso a paso inde-
pendiente ¥ siendo asimismo accionable de forma
independiente por sendos husillos (12) en dispo-
sicidn perpendicular entre s, que atraviesan dicho
blogue (13), recibiendo sus accionamientos indivi-
duales por medio de motores (14) independientes
entre si y complementdandose dichos husillos (12,
15) con sendos pares de barras reclas de guiado
(22, 23; 24, 25) paralelas a dichos husillos, peri-
tiendo el desplazamiento simultdneo del bloque
(13) portador de la mesa segiin dos ejes coorde-
nados en un plano horizoutal y segin un eje per-
pendicular a éste.

4. Mdéquina para el llenado automético de ca-
jas de fruta, segin las reivindicaciones 1 y 2, ca-
racterizada porque la mesa (10) receptora de
las cajas para su llenado, queda articulada segiim
un efe transversal adyacente a uno de sus bordes
transversales con respecto al sentido de desplaza-
miento de la caja con un dispositivo de cilindro
y pistn. para provocar la basculacion de la mesa
sobre dicho cje.

5. Maqguina para el Henado automidtico de ca-
Jus de [rula, segiu la relvindicacion 1, caracteri-
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zada por comprender una unidad (3) de presen-
tacion de las plezas de fruta que comprende un

alimentador. de cintas transportadoras planas ¥

adyacentes (32) susceptible de suministrar piezas
de fruta a una bandeja vibraute (28) dispuesta de
forma inclinada y dotada de tabiques longitudi-
nales (68) para la separacién de diferentes cana-
les de alimentacion de las piezas de fruta hacia
un sistema de transporte sin fin (26) que produce
sitdesplazamiento hasta un sistema de topes gra-
duables (27), que determinan el posicionado de
una alineacién de piezas de fruta previamente a
su sujecion por los cabezales de succion (33-38,61)
de un dispositivo newndlico para su transporle y
colocacion en la caja correspondiente.

6. Mdquina para el llenado automdtico de ca-
Jjas de fruta, segiin la reivindicacién 5, caracteri-
zada porque la bandeja vibrante (28) queda sus-
pendida del armazin fijo mediante un sistemna de
brazos flexibles (30, 31} y recibe impulsién vibra-
toria por un conjunte de motor y vibrador (29)
colocado en la parte inferior del propio bastidor
de la midquina.

7. Mdquina para el llenado autondlico de ca-
Jas de fruta, segin la reivindicacion 1, caracteri-
zada porgue los brazos de las pinzas nemmnaticas
(33-3%,61) quedan acoplados a un brazo en vola-
dizo (39) sobre el que tienen capacidad de des-
plazamiento segiin la direccion longitudinal del
brazo, quedando montado dicho brazo en voladizo
de forma solidaria a un bloque (44) desplazable
segiin dos ejes coordenados en un plano perpen-

‘dicular al del brazo en voladizo.

8. Maquina para el llenado automdlico de
cajas de fruta, segin la reivindicacién 7, carac-
terizada porque el blogue (44) dotado de des-
plazamiento segin ejes coordenados en un plano,
estd acoplado con capacidad de deslizamiento so-

- bre dos gufas (45, 46) paralelas a los brazos de las -

pinzas neuindticas (33-38,61), cuyas guias quedan
acopladas a su vez por sus extremos en sendos cas-
quillos (70, 72) cada uno de los cuales es suscepti-
ble de desplazarse sobre una barra de gufa (45, 46)
transversal, proporcionando de este modo la ca-
pacidad de desplazamiento del bloque (44) sobre
dos ejes coordenados en un plane perpendicular
al del brazo en voladizo.

9. Mdquina para el llenado automético de ca-
Jas de fruta, segiin la reivindicacion 7, caracteri-
zada porque los brazos de la pinzas newmdticas
(33-38,61) quedan acoplados en el brazo en vo-
ladizo (39} con capacidad de deslizamionto so-
bre una barra de guia lougitudinal (G9) de dicho
brazo, siendo susceptibles de efectuar su desplaza-
miento sobre dicha barra en alejamiento o acer-
camiento con respecto al plano medio de dicho
conjunto de pinzas neumdticas.

10. Mdquina para el llenado automdtico de ca-
Jas de fruta, semin la reivindicacion 9, caracteri-
zada porque el accionamiento de acevcamiento y
alejamiento de los brazos de las pinzas newmndticas
queda realizado por un conjunto de cintas sinfin
(10, 41, 73} incorporadas al brazo en voladizo.
cada una de las cuales queda accionada por un
motor paso a paso (42, 43) independiente v ac-
ciona por el ramal superior ¥ por el ramal inferior,
respectivamente. los brazos de un par de pinzas
newmaticas simétricas con respecto al plano me-
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dio.

11. Mdquina para el llenado automadatico de
cajas de fruta. segiin la reivindicacién 7, carac-
terizada porque dentro del conjunto de pinzas
neundticas de succion, el dispositivo central (36)
es obligado a levantarse verticalmente Indepen-
dientemente de las otras pinzas neumdticas de
succidn por medio de un mecanismo de cilindro
v pistan (55).
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12, Maguina para ¢l llenado antomitico de
cajas de fruta, segun la reivindicacion 1, carac-

terizada por disponer en el cuérpo ceniral de

la mdquina y segin una caja acharnelada frontal
portadora de un instrumental de control, de los
mandos manuales de control (7) y programacion
de la maquina incluyendo un teclado de progra-
macién ¥ pautalla de visualizacion ().

NOTA INFORMATIVA: Conforme a la reserva
del art.  167.2 del Convenio de Datentes Buro-
peas (CPE) v a la Disposicidn Transitoria del RD
2424 /1936, de 10 de ootabre, velativo a la aplicacion

del Convenio de Patente Europea, las patentes euro-
peas que desicnen a Eepana v soliciladas antes del
T-10-1492, no producirdin ningiin efecto en Ispana
en la medida en que confieran proteccion a produc-
tos quimicos v farmacéuticos conmo tales,

Lsta informacidn no prejuzga gue la patente esté o
no incluida en la mencionada reserva
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1
DESCRIPCION

Dispositivo de punto de cierre alto o bajo, en
puertas con cerradura automatica.
Campo de la invencion

Por punto de cierre alto o bajo se conoce el que
se establece, respectivamente, en el canto superior
o inferior de una puerta, mediante un cerrojo que
penetra en un cerradero de marco de clerre y que,
a través de una varilla de reenvio, este cerrojo
recibe su impulsién de salida (cierre) y entrada
(apertura) en correspondencia respectiva con las
operaciones de clerre y apertura que tienen lugar
en una cerradura central que tiene pestillos que
cierran en cerraderos del lado vertical del marco
de clerre de la puerta.

Por otro lado, una cerradura automitica (o
cerradura de clerre automdtico) es aquella que en
la maniobra de apertura del mecanismo, todos
las palancas y cerrojos-de cierre, incluidos los de
los puntos alto v bajo, quedan cargadas mediante
resorte y, al levar la puerta sobre su marco, se
produce el disparo automdtico de todos ellos en
una secuencia que tiene lugar durante un tramo
final del giro de la puerta que, aunque corto, su-
pone una ejecucidn dindmica de la maniobra y,
por tanto, una dificultad de sincronia no sélo para
que encuentren oportunamente sus cerraderos las
palancas de la cerradura central, sino para que
también lo hagan al tiempo los cerrojos de unos
puntos alto y bajo que estdn sujetos a problemas
de alineacion por la considerable distancia hasta
la cerradura central v por los propios errores cons-
tructivos v de montaje.

Il dispositive ahora propugnado constituye
un nuevo concepto de punto de clerre alto o bajo
gque propone una solucién ala citada dificultad de
sincronia en el cierre automatico de la cerradura;
y que va a poder ser aplicado en cualquier puerta
va lnstalada, asf como en cualquiera de las hojas
(activa o pasiva) de una puerta de doble hoja.
Estado de la téenica anterior

In procedimiento usnal de solucionar la difi-
cultad de sincronfa mencionada es independizar
la salida efectiva de los cerrojos alto y bajo con
relacion a la salida de las palancas de la cerra-
dura principal. Lo cual, se consigue dotando a
los puntos alto y bajo de unos medios que retie-
ren la salida del cerrojo hasta que un disparador
detecta mecdnicamente que este cerrojo estd va
enfrentado verticalmente al marco (dintel o um-
bral) de la puerta, con independencia de que las
palancas de la cerradura central hayan alcanzado
va su cerradero o estén mas proximoes a él que
los cerrojos alto v bajo (independientemente en-
tre sf) lo estdn al suyo respectivo; para mayor
claridad, si produjéramos artificialmente (con la
puerta separada de su marco) el disparo de clerre
automaético de la cerradura central, las palancas
de ésta saldrian normalmente, mientras que los
cerrojos alto y bajo quedarian retenidos contra su
resorte impulsor, en tanto no se produjera sobre
su disparador una accidn semejante a la que rea-
lizaria el marco en la maniobra normal de levar
sobre él la puerta.

A este respecto. un dispositivo conocido con-
siste en un vaso metdlico obtenido por embu-
ticion v que es longitudinalmente atravesado por
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la punta de la varilla de reenvio {cerrojo supe-
rior e inferior),- varilla ésta que queda abrazada
periféricamente entre una parte de la pared de
ouna opuesta cuna arcocireular for-
mada longitudinalmente en un pitdn retractil que
dentro de dicho vaso estd impulsada hacia fuera
por un resorte v que fuera del vaso estd biselada a
modo de un picaporte; ademds, existe un pasador
transversal que atraviesa dichos pitdn retractil y
vaso, ¥ que tiene sus extremos guiados en sendas
gemelas y verticales correderas que, al ser recorri-
das en el sentido de salida de la varilla de reenvio,
producen, transversalmente a las misinas y & este
varilla, una traslacion del pasador entre una po-
sicidn retraida on el cuerpo del pitdn retractil y
otra posicidn emergente que (en ausencia de vari-
lla) asoma destacadamente por el fondo de dicha
cuna del pitén retractil.

En este dispositivo conocido la retencion de
la varilla contra su muelle impulsor es conseguida
mediante la presién ejercida en un 6lo punto pe-
riférico de la varilla, que es el punto de tangencia
entre esta varilla vertical ¥ el pasador transver-
sal, cuando éste asoma por el fondo arcocircular
de la cuna del pitdn retrdctil. Por lo tanto, el es-
fuerzo que determina la retencidn axial de la va-
rilla se produce asimétricamente sobre un 1nico
punto de la periferia; lo cual, presenta diversos in-
convenientes: produce desalineamiento de la va-
rilla que ocasiona disfunciones en su salida hacia
el cerradero del marco; o la presién unipuntual
no es suficiente para un funcionamiento eficaz y
fiable, o para ser eficaz y fiable ha de ser con-
siderablemente grande y su concentracion scbre
un tnico punto puede “morder” la periferia de la
varilla y ocasionar disfunciones en su trabajo; el
dimensionamiento internce ha de estar tan ajus-
tado al didmetro de la varilla que el dispositivo
tiene nula capacidad de adaptacion a cerraduras
que emplean otrog-didmetros de varilla. -+ -

Otra particularidad destacable de este dispo-
sitivo conocido es que las funciones de retencidn
v de disparo residen en una mizsma y sola pieza,
como es el pitén retriactil; ya que en este pitdn
retractil opera el pasador transversal encargado
[isicamente de ejercer la retencién de la varilla,
vy es este pitdn retriactil el que gjerce la funcidn
de disparador al incidir con su biselado contra el
marco de cierre de la puerta. KEsta concepcion
tiene el inconveniente de que la funcién retene-
dora y la varilla resultan afectadas por componen-
tes transversales de esfuerzo que son transmitidas
por el pitdn retractil monopieza, como resultado
de una funcion de disparo en la que el golpeo del
hisel contra el marco, ademds de la componente
vertical productora de la retraccion del pitdn, ge-
nera también una componente transversal que es
la que se trausmite con los resultados con los re-
sultados arriba mencionados.

Explicacidn de la invencion y ventajas

Frente a este estado de cosas, el dispositivo
ahora propugnado responde a una nueva ¥ pe-
culiar concepeidn que comprende un soporte con
medios convenientes de unidn al canto superior o
inferior de la puerta, en cuyo soporte y de mnanera
independiente estdn montados un peculiar dicho
disparador hiselado, un axialmente desplazable
casquillo interior portabolas, un axialmente fijo
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casquillo-guia exterior, unas bolas bloqueadoras y

un resorte impulsor de bloqueo; dicho disparador

estando directamente apovado sobre el extremo
de un dicho casquillo interior que a través de su
pared tiene instaladas. al menos, tres bolas que
uniformemente distribuidas quedan interpuestas
entre la periferia de dicha varilla de reenvio y la
cara interna de un dicho casquillo-guia, cuya cara
interna estd definida por un tramo cilindrico que
es contimiado por un tramo convergente que con-
verge en dicho sentido de salida de la varilla de
reenvio; y dicho resorte de bloqueo estando por
dentro de dicho casquillo-guia intercalado entre
dicho casquillo portabolas y un saliente interno
del propio casquillo-guia.

Una primera ventaja del nuevo dispositivo es
que la accion periférica de retencién de la vari-
lla se produce ahora de manera equilibrada al ser
ejercida por tres o mds bolas dispuestas con se-
paracion uniforme en la periferia de la varilla. De
este modo no se inducen desalineamientos en la
varilla y se potencia el efecto de anclaje al conse-
guir la misma eficacia en la accién retentora con
una menor presion de anclaje, en comparacion
con dispositives que, como el tipo conocido, ejer-
cen la presidm retenedora en un solo punto de la
periferia de la varilla. A este respecto, en el nuevo
dispositivo la multiplicidad de bolas que realizan
la retencidn hace que cada bola individual haya
de realizar un recorrido transversal muy inferior
al del pasador transversal conocido (exactamente
la mitad, empleando cuatro bolas); lo que se tra-
duce en que el recorrido vertical necesario para el
bloqueo de la varilla es ahora menor, o en que el
blogueo se produce con mayor rapidez.

Otra importantisima ventaja es que ahora las
funciones de retencidn v disparo estdn encomen-
dadas a elementos independientes y separados,
como son las bolas que viajan en el casquillo
interior y el disparador ahorquillado que apoya
en este casquillo interior; asi, entre estas piezas
existe una capacidad de articulacién que absorbe
las componentes transversales del esfuerzo reci-
bido por el disparador al incidir sobre el marco
de la puerta, con lo que al casquillo interior sélo
es transmitida la componente vertical de dicho es-
fuerzo ¥ no son inducidos desalineamientos sobre
la varilla.

La constitucion del nuevo dispositivo me-
diante montaje de piezas independientes para
cada funcién, proporeiona otras importantes ven-
tajas. Por un lado, es posible establecer una
holgura en el montaje del casquillo-guia respecto
del soporte, lo que permite compensar las dife-
rencias de alineamiento que por construccién o
montaje pudieran existir entre la cerradura cen-
tral ¥ los propies puntos de clerre alto v bajo. Por
otro lado, es posible variar la naturaleza material
v acabado estético del disparador para estar en
concordancia con el acabado de la puerta y su
marco, o para hacerlo de un material (pldstico,
madera,....) que no dalie marcos de materiales o
acabados delicados (lacados, aluminio, PVC, ...).

La independencia constitutiva de las 1}1@2(15 v
su constructibilidad por medios de fabricacién no-
os (como serfan el molde v el troquel), pro-
poreiona una gran Hexibilidad en el diseno de las
mismas, posibilitando asi su total compatibilidad
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con cualquier cerradura central ya instalada; un
ejernplo es la multiplicidad de posibilidades de
anclaje del soporte con sélo variar su disefio en
adecuacidn a las caracteristicas concretas de la
puerta en que e fuere a ser instalado.

En esta linea, el nuevo dispositivo ofrece tam-
bién una gran capacidad para adaptarse a vari-
llas de distintos didinetros con sdlo cambiar el
didmetro de las bolas y/o el casquillo interior.

También es de destacar la gran maniobrabili-
dad en el montaje del nuevo dispositivo; ya que,
aungue esté actuando la retencion sobre la varilla,
el resto de la unidad puede girar 360° alrededor
de la misma; lo cual, no es posible en el tipe co-
nocido comentado.

Dibujos y referencias

Para comprender mejor la naturaleza del pre-
sente invento, en los dibujos adjuntos represen-
tarnos una forma preferente de realizacidn indus-
trial, la cual tiene cardcter de ejemplo meramente
Hlustrativo ¥ no limitativo.

La figura 1 muestra un dispositivo sepin la
invenecidn, montado en una puerta (1) y seccio-
nado por un plano vertical que es transversal a la
puerta y pasa por el eje geométrico de la varilla
de reenvio (4}. El estado mostrado es el de cerra-
dura central abierta y puerta (1) separada de su
marco (3) de clerre.

La figura 2 es la seccién IT-IT marcada sobre
la figura 1.

La figura 3 ilusira la articulabilidad entre el
disparador biselado (5) y el casquillo interior (7),
seglin una direceidn transversal a la puerta (1) o
frontal al biselado.

La figura 4 es la seccion IV-IV sefialada en la
figura 1, e ilustra la articulabilidad entreel dispa-
rador biselado (5) y el casquillo interior (7) segiin
una direccidn transversal a las ramas biseladas

(ha) del disparador (5).
a figura 5 muestra ampliadamente el detalle.
La figura 5 muestra ampliadamente el detall

V que aparece circundado en la figura 1.

La figura 6 es una representacion esencial-
mente igual a la de la figura 1, pero mostrando
ahora un momento en que la puerta (1) estd ya
préxima a cerrarse sobre su marco (3), el cual se
ha incorporado ya en esta figura 6.

La figura 7 es una representacion como la de
la figura 6, pero mostrando el estado en que la
puerta (1) estd cerrada sobre su marco (3] v la
Efarilla (4) ha salido penetrando en su cerradero

2).

La figura 8 es una representacion igual a la de
las figuras 6 y 7, pero mostrando el estado en que
la cerradura central estd ablerta v la puerta (1)
esta separdndose de su marco (3); se diferencia
de la figura 6 en que ahora la varilla (4) no toca
contra el marco (3) por estar retralda v rvetenida
por el mecanismo de la cerradura central,

I‘-‘}l estas fl”lll'}i.‘s 55 ’.11 ‘Ix(llCd[[d"« lﬁ.‘) Hl"l!’[‘llt(_""
referencias:

1.- Puerta

2.- Cerradero

3.- Marco

4.~ Varilla de reenvio

5.- Disparador biselado ahorguallado

Sa.- Base de disparador (5)
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DESCRIPCION.

Mdquina para mecanizacion de piezas de madera.
Objeto de la invencién

La presente invencién. segiin lo expresa el enun-
ciado de esta memoria descriptiva, se refiere a una
mdquina para mecanizacién de piezas de madera y
mis especificamente para la mecanizacién simultinea
de los rebajes que han de efectuarse en la cara inferior
de [as baldosas de madera para revestimiento de sue-
los a modo de parquet.

Es por tanto el objeto de la invencidn el conseguir
un centro de mecanizado en el que en una misma fase
de actuacion de las herramientas se realicen todos los
rebajes o {resados necesarios para la posterior unién
entre baldosas, siendo ademds adaptable a multitud de
formatos y fdcilmente integrable en la linea de fabri-
cacion estdndar de este tipo de piczas de revestimien-
to.

Antecedentes de la invencion

En la actualidad es cada vez mis extendido el uso
de baldosas de madera de revestimiento, tal es el ca-
s0 de productos fabricados acorde con las patentes de
invencién 200700831, 200701309 y 200701920, en-
tre otras y siendo todas del mismo solicitante de la
presente invencidn,

Hasta la fecha, el realizar todos los mecanizados
precisos en la pieza encarecian el producto y por ello
SU expansion.

En la patente de invencién n® 200700831 se con-
templaba un suelo desmontable cuyas piezas o bal-
dosas incluyen unos medios de anclaje en su réverso,
definidos por porciones curvadas de surco en corres-
pondencia con las esquinas y puntos determinados del
contorno dependiendo de su forma y tamafio, estando
estos surcos abiertos a los bordes. En la unién de bal-
dosas al hacer el revestimiento del suelo se forman
canalizaciones o surcos cerrados con el contorno de
corona circular, donde se encastran elementos macho
de unidn, de forma también arqueada. Las otras paten-
tes de invencion citadas son certificados de adicién de
la anteriormente comentada.

Descripeion de la invencién

En lineas generales, la mdquina para mecaniza-
cion de piezas de madera, objeto de la invencion, dis-
pone de un transportador que recibe unitariamente las
piezas que Ilegan en una mesa de rodillos motoriza-
dos de la Iinea de fabricacion, después de las estacio-
nes de perfilado de dos de los cantos de su contorno
rectangular o cuadrado, rotacidn de las piezas 90° pa-
ra el perfilado de los otros dos cantos y adquirir asf las
dimensiones correctas para las baldosas,

El transportador estd definido por dos cintas para-
lelas o laterales, la del lateral izquierdo es fija y 1a del
derecho mdvil para ajustar al tamario, forma y posi-
cién de las piezas, y conduce éstas hasta la posicidn
exacta de mecanizado, debajo de los cabezales por-
ta-herramientas. Esta posicion viene determinada por
und regleta o gufa lateral izquicrda fija sobre la que
apoya lateralmente la pieza entrante; otra gufa frontal
de tope que define el avance y que es escamoteable;
v finalmente una guia empujadora lateral derecha que
obliga a la pieza contra la guia paralela fija.

Los cabezales porta-herramientas estdn definidos
por motores fresadores con movimiento transversal
de posicionado sobre patin a control numérico, y con
movimiento vertical neumdtico de entrada y salida de
la fresa. El soporte cn cl gue estin montados indivi-
2
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dualmente tiene también movimiento vertical y u &l
estd asociado un elemento pisador o de presidn para
sujecién previa de la pleza a mecanizar, que asi queda

totalmente inmovilizada. Esta pieza apoya sobre unas
barras o regletas de soporte longitudinales, las cua-
les son desplazables paralelamente a si mismas para
su posicionado acorde con la forma vy tamario de las
piezas que avanzan sobre los dos transportadores pa-
ralelos,

Existe una barra delantera fija donde se encuen-
tra dispuesta una alineacién de motores, normalmente
cinco, los dos extremos para mecanizar los dngulos de
la pieza de madera y los tres centrales para mecaniza-
do selectivo en puntos intermedios de] borde delante-
ro, en el caso gue se precisen todos, alguno de ellos,
0 ninguno.

Existe otra barra frontal posterior gue es mévil pa-
ra posicionar otros tantos motores fresadores en la li-
nea de mecanizado posterior de la pieza,

Para mecanizar los puntos correspondientes a los
bordes laterales de las piezas de madera, caso de que
se precisen, la mdquina para mecanizacién de piezas
de madera incluye otras dos barras longitudinales, la
de laizquierda fija y la de la derecha mavil, en las que
estdn ubicados otros motores fresadores iguales a los
anteriores, los cuales actdan cuando las piezas han de
llevar mecanizados en los bordes laterales.

Todos los movimientos horizontales de centrado
para posicionado de los motores fresadores se reali-
zan automdticamente por control numérico.

Para facilitar la comprension de las caracteristi-
cas de la invencién y formando parte integrante de es-
ta memoria descriptiva, se acompafian unas hojas de
planos en cuyas figuras, con cardcter ilustrativo y no
limitativo se ha representado lo siguiente:

Breve descripcion de los dibujos

Figura 1.- Es una vista en perspectiva de una bal-
dosa o pieza de madera, por la cara inferior, para ob-
servar los mecanizados que a titulo de gjemplo es ne-
cesario realizar para el acoplamiento o unidn de estas
piezas de madera.

Figura 2.- Es una vista en perspectiva, por la cara
inferior, de la formacidn de la superficie de revesu-
miento de un suelo.

Figura 3.- es una vista en perspectiva de la mdqui-
na para mecanizacion de piezas de madera, objeto de
la invencidn,

Figura 4.- Es una vista parcial en perspectiva de
la zona delantera del transportador paralelo derecho,
donde se observa la regleta de tope de posicionado de
la pieza, asi como la gufa lateral mévil que otorga la
posicién de referencia.

Figura 5.- Es una vista parcial en perspectiva del
acoplamiento de un motor fresador y el sistema pren-
sor de la pieza a mecanizar.

Figura 6.- Es una vista parcial en perspectiva de
uno de los transportadores paralelos al que estd vin-
culado el sistema de empujadores de arrastre de las
plezas 4 mecanizar

Figura 7.- Es una vista en planta de lo mostrado
en la figura 3.

Figura 8.- Es una vista en alzado frontal de la mis-
ma maquina de la figura 3, para observar la distribu-
cion de los motores fresadores.

Figura 9.- Es una vista en alzado lateral de lo mos-
trado en la figura 8.

Descripeion de la forma de realizacidn preferida

Haciendo referencia a la numeracién adoptada en



las figuras v en especial con relacion a las figuras |
y 2, vemos la cara inferior de unas piezas de revesti-
miento o baldosas de madera (1) que corresponden a
lo descrito en la patente de invencidén principal cita-
da, provistas de unos mecanizados (2) en las esquinas
de su forma cuadrada en este ejemplo v otros meca-
nizados (3) en el centro de sus lados. Cuando se unen
varias baldosas estos mecanizados conforman un sur-
co circular (figura 2) en el que guedard insertada a
presion una de las piezas de unién (4) 6 (3) de contor-
no adaptado al surco y de una amplitud angular que
depende de la posicidn que ocupe en la baldosa, con-
siguiéndose un buen trabado de dichas baldosas adya-
cenles. Las piezas (4) abarcan un arco aproximado de
270° y las piezas (5) de 180° aproximadamente.

Las baldosas (1) tienen ademds otros medios de
conexion machihembrada definidos en este ¢jemplo
por lengiietas (6) y entrantes (7) complementarios en
todos sus bordes.

Pues bien, acorde con la invencidn, lo que se pre-
tende es realizar todos estos mecanizados (2) y (3) si-
multdneamente en una maquina como la mostrada en
la figura 3, en una sola operacidn, simplificando asf
¢l trabajo y minimizando costes como hemos dicho
anteriormente.

En la figura 3 y siguientes vemos cdmo la estruc-
tura general de la maquina para mecanizacion de pie-
zas de madery, que la invencidn propone, incluye una
robusta bancada o chdsis (8) en el gue se encuentran
las patas (9) de apoyo entre las que estin tendidos los
travesanos superiores (10) e inferiores (11), asi como
los largueros superior (12) e inferiores delantero (13)
y trasero (14), todos ellos fijos.

El travesafio superior (12) estd materializado por
una barra fija frontal delantera como la definimos en
lo gque sigue, portadora de cinco motores fresadores
(15) de actuacion vertical, y desplazables lateralmen-

te en la cremallera (16) solidaria de la barra frontal

(10).

En posicidn paralela a esta barra (12) se encuen-
tra otra barra posterior (17) que es movil avanzando
paralelamente a si misma sobre las cremalleras late-
rales (18) y siendo portadora de otros tantos motores
fresadores (15) igualmente vinculados a la cremallera
(16).

Por otra parte, las piezas (1) (6 similares) a meca-
nizar llegan sobre la mesa de rodillos (19) y apoyados
lateralmente en ta gufa (20) que marca la linea lon-
gitudinal izquierda de referencia. Mediante los trans-
portadores paralelos laterales (21) las piezas de ma-
dera (1) son conducidas a su posicién de mecaniza-
do, apoyando en las regletas intermedias (22) hasta
hacer tope en una guia frontal delantera que detiene
su avance, materializada por dos topes escamoteables
(23) vinculados a los respectivos transportadores pa-
ralelos (21), como se ve en la figura 4,

En esta figura 4 se observa también la parte de-
lantera de una gufa lateral derecha (24) que es movil
y empuja la pieza (1) a mecanizar contra la gufa iz-
quicrda (20) de referencia.

El transportador paralelo (21) izquierdo tiene fijo
su emplazamiento, en tanto que el derecho es despla-
zable para aproximarse o alejarse de aquél dependien-
do de las dimensiones de las piezas (1) a mecanizar.
[gualmente las regletas (22) también pucden despla-
zarse con el mismo fin, haciéndolo todas en las cre-
malleras (23) vinculadas a sus extremos.

Para poder realizar simultdneamente los mecani-
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zados (3) de la parte central de los bordes laterales de
las piezas (1), existen otros motores fresadores (13)
similares a los anteriores y siendo mdviles al quedar
anclados a otra gufa lateral que ey desplazable, tal co-
mo la referenciada con (26) y que lo hace en las mis-
mas cremalleras (25) del transportador paralelo dere-
cho (21).

Aunque en la figura 3 se ha mostrado solamente
un motor a cada lado, puede ser necesario que existan
dos 0 mis en cada lado por haber al menos dos pun-
tos de mecanizado y por eso se ha previsto que sean
ademds desplazables longitudinalmente en otras cre-
malleras (27) laterales, solidarias del travesaiio (11) v

-de la guia lateral (20), respectivamente, en este ejems-

plo.

En la figura 5 se observa la disposicidn que tiene
uno cualquiera de los cabezales porta-herramientas.
El motor fresador (15) tiene desplazamiento vertical
neumdtico para entrada-salida de la herramienta me-
diante la corredera (28) v gufas verticales (29) vincu-
ladas al soporte (30) que a su vez tiene movimiento
vertical mediante otra corredera (31} y guias vertica-
les (32) vinculadas al soporte (33) deslizante en la cre-
mallera correspondiente (26) 6 (27). Este soporte (30)
Illeva solidario inferiormente el elemento pisador (34)
que sujeta la pieza (1) durante la fase de mecaniza-
do. En las figuras 7 a 9 estos pisadores (34) se han
representado de forma esquemdtica.

En la figura 6 se ven referenciados con (35} unos
empujadores neumiticos, colaterales a los transpor-
tadores paralelos (21), que presionan las piezas (1)
por su borde posterior, teniendo movimientos de ele-
vacién y descenso, asi como de avance y retroceso.

En la vista en planta de la figura 7, se ohserva una
distribucién de cabezales fresadores para realizar los
fresados en las piezas de madera referenciadas con
(17) en cste caso, ya que a diferencia de las referen-
ciadas con (1) en la figura 1, tiene forma rectangular.
En sus lados mayores actian los cinco cabezales (15)
delanteros y los cinco traseros. En los lados menores
actdan sendos cabezales (15) centrales.

Lapieza (17} que ha sufrido la mecanizacién y que
se muestra sobre la mesa de salida en esta figura 7,
estd provista ya de los cuatro mecanizados (2) de las
esquinas y los ocho mecanizados (3) distribuidos en
la zona central de sus lados.

Si se fueran a procesar las piezas (1), cuadradas,
sélo actuarian tres de los cinco cabezales (13) fronta-
les y habria que ajustar la posicion del transportador
movil (21), regletas de apoyo (22) y empujador lateral
(24), manteniéndose las mismas Iineas de referencia
izquierda (guia 20) v frontal delantera (topes escamo-
teables 23).

Todos los movimientos de posicionado se ejecu-
tan con control numérico introduciendo los formatos
a través de pantalla tdedl; disponiendo la miquina de
pantalla de visualizacién LCD y memoria de almace-
namiento de los programas de trabajo.

El proceso de trubujo es el siguiente:

Las piezas (1, [7), se alimentan y se posicionan
correctamente en la mdguina transportadas por los
transportadores (21) y soportadas por las regletas (22)
intermedias a ellos, hasta hacer tope con la gufa fron-
tal escamoteable (23). Los pisones o prensores (34)
con los que van equipados los motores fresadores (13)
realizan una ligera presion sobre [a pieza (I, 17) para
mantenerla plana. La guia lateral derecha (24) empuja
lapieza (1, 1') hacia la gufa lateral izquierda fija (20),
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colocando asi dicha pieza en el punto “07. Los em- _ el posicionado a escuadra en el punto ~0” (delantero
pujadores posteriores (35) tienen presionada la pieza izquierdo de Ja pieza (1,1°) a mecanizar).
contra la gufa frontal escamoteable (23) v completan - R
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REIVINDICACIONES

1. Mdquina para mecanizacion de piezas de made-
ra, en especial baldosas de madera como piezas de re-
vestimiento de superficie a modo de parquet, las cua-
les llevan unos mecanizados en su cara inferior y/o
laterales para ubicacion de medios de unidn, estando
esta mdquina destinada a su integracion en fa linea de
fabricacidn estdndar de este tipo de piezas de revesti-
miento, caracterizada porque incluye:

- dos transportadores paralelos (21) que condu-
cen unitariamente las piezas de madera (1, 17)
recibidas desde una mesa de rodillos o alimen-
tador (19), hasta emplazarlas en la posicion de
mecanizado simultineo donde acttia una serie
de cabezales motorizados (15) con las herra-
mientas o dtiles de corte o fresado, ubicados
en los puntos preseleccionados, quedando apo-
yadas dichas piezas (1, 1') sobre tres regletas
(22) intermedias,

- una guia lateral izquierda fija (20) marcando
la posicidn inicial de referencia de las piezas a
mecanizar,

- una gufa frontal o tope escamoteable (23) de
las mismas con el mismo fin de posiciona-
do inicial, escamoteable para permitir Ia salida
mediante unos empujadores posteriores (35),

- una gufa lateral derecha mévil (24) con accio-
namiento neumdtico a control numérico que
empuja las piezas de madera (1, 17) hacia la
gufa izquierda de referencia (20),

- unas regletas paralelas (22) de soporte de las
piezas de madera (1, 1") con posicionamiento
deslizante a control nuimérico,
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- una barra fija frontal delantera (12) de soporte
de una alineacion delantera de cabezales fresa-

_dores (15),

- una barra mdvil frontal posterior (17) de so-
porte de una segunda alineacion de cabezales
fresadores (13), posicionable longitudinalmen-
te sobre patines a control numérico,

- una barra Tongitudinal izquierda fija (11) por-
tadora de al menos un cabezal de fresado (13),

- una barra longitudinal derecha madvil (26) por-
tadora de al menos un cabezal de [resado (13).

2. Maquina para mecanizacion de piezas de made-
ra, seglin reivindicacién 1, caracterizada porque uno
de los transportadores paralelos (21} y concretamente
el izquierdo, mantiene una posicion fija mientras que
el derecho es movil con posicionamiente a control nu-
mérico, para ajustarse al dimensionado de [a pieza de
madera (1, 17} a mecanizar: contando con un sistema
de muelles de compensacién de la fase de presion de
la pieza y velocidad de trabajo bajo inverter v gestio-
nada por control numérico.

3. Mdquina para mecanizacion de piezas de made-
ra, segin reivindicacidn I, caracterizada porque las
barras frontales fija delantera (12) y posterior mévil
(17), asf como lag barras longitudinales izquierda fija
(11} y derecha mévil (26), portadoras todas de los ca-
bezales de mecanizado (15), incluyen medios de po-
sicionamiento transversal de los respectivos motores
fresadores (15) sobre patin y por control numérico; te-
niendo estos motores ademds un movimiento vertical
neumdtico de entrada y salida del elemento fresador;
y existiendo un elemento prensor (34) de la pieza de
madera (1, 1') a procesar, vinculado al soporte (30) de
cada motor fresador (15).
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DESCRIPCION

Sistema para arrastre de pasamanos de pasilios y escaleras moviles

Campo de la invencion

La invencién se refiere a un sistema para arrastre de pasamanos de pasillos y escaleras maviles, y
mas concretamente para el arrastre de asidercs de pasamanos de velocidad variable, destinados a
pasillos y escaleras que incluyen tramos extremos con desplazamientos a baja velocidad y un framo
intermedic con desplazamiento a mayor velocidad, entre unos y otros de los cuales &l pasillo v los
asideros del pasamanos debe desplazarse a velocidad variable.

Es habitual encontrar pasillos mecénicos de los anteriormente citados donde se definen varios tramos
que actuan a diferente velocidad de manera que, segin el sentido de funcionamiento del mismo, en el
pasillo se establece una primera zona de embarque que tiene una velocidad lenta, una zona de
aceleracion, una zona intermedia de velocidad maxima, una zona de deceleracion, y una zona de
desembargue de velocidad lenta. )

Para conseguir la velocidad variable que se hace preciso en las zonas de aceleracion v deceleracion,
existen diversas soluciones, entre ellas la propuesta en el documento ES2310485. En dicha solucion,
la potencia es transmitida por un entramado de cadenas de rodillos desde el accionamiento principal
del pasillo a unas ruedas de accionamiento que mueven las cadenas de arrasire de cada balaustrada.
Las cadenas son las encargadas de distribuir a lo largo del pasillo, mientras que el husillo de paso
variable lo Unico que hace es variar la velocidad de los carros cuando éstos estan desenclavados dela

cadena de arrastre.

Descripcion de la invencion

La invencion se refiere a un sistema-para arrastre de pasarnanos de pasillos y escaleras moviles como
el definido en el juego de reivindicaciones.

Concretamente, la invencion es un sistema para arrastre de pasamanos de pasillos y escaleras
moviles, formado por una pluralidad de carros, los cuales a su vez presentan un cuerpo, Yy una
pluralidad de rodillos conductores configurados para rodar sobre una guia que define un recorrido del
pasamanos. El sistema objeto de la invencion también tiene medios de enclavamiento

desenclavamiento del carro con una cadena de arrastre del pasamanos, que comprenden a suvez .

una rueda y un gancho conectado con la rueda, y medios de guiado.

La rueda estd configurada para rodar sobre un perfil leva para desplazar los medios de
enclavamiento,entre una posicién operativa, en la que el carro estad enclavado a la cadena, y una
posicién inoperante, en la que el carro esta desenclavado de la cadena.

A su vez, el gancho esta configurado para ser desplazado entre una posicion de enganche, en la gue
el carro esta enclavado a la cadena y se mueve a su misma velocidad, transmitiendo la potencia
generada en los motores que pasa a fos husillos de arrasire colocados en una o mas zonas del
recorrido del pasamanos, y una posicion de desenganche, en la que el carro esta desenclavado de
dicha cadena y se mueve a velocidad variable en los tramos de aceleracion y deceleracion, no

transmitiendo potencia.

Los medios de guiado estéan configuradas para guiar un maovimiento del ganche entre la posician de
enganche y la posicion de desenganche.

De farma particular, estos medios de guiado tienen dos columnas en un plane de guiado parzalelo a la
guia. .

El sistema adicionalmente puede presentar medios de posicionamiento, los cuales tienen un resorte
de compresién configurado para empujar el gancha hacia [a posicion de enganche.

Ademas, de acuerdo con una realizacion preferente de la invencion, el sistema presenta tres rodillos
conduciores que estan dispuestos para prevenir un cabeceo del carro. La forma de disponerse los tres
rodilles es, dos primeros redillos conducfores  alineados en una direccion paralela a la guia, y
otro rodillo conductor no alineade con los dos primeros radillos conductores.

Segun una realizacién particular, el cuerpo tiene una seccian transversal en forma de L formada por
un ala larga con orientacion vertical y un ala corta con orientacion horizontal.
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El ala larga con crientacién veriical alberga los rodillos de guiado y unos rodillos de arrastre, Estos
rodillos de arrasire tienen un primer rodillo de arrastre fijado al cuerpo gque engrana en el husillo de
arrastre en las zonas del recorrido de pasamanos donde se coloque dicho husillo de arrastre,
permitiendo la traccién de la cadena de arrastre cuando el perfil de leva define una situacion de
enclavamiento, y el desplazamiento del carro segun el movimienio del husillo de arrastre
independientemente de la cadena de arrastre cuando &l perfil de leva define una situacion de
desenclavamiento. Ademas, los rodillos de arrastre tienen un segundo redillo de arrastre fijado al
cuerpo gue engrana en el husillo de arrastre en las zonas del recorrido de pasamanos donde se
coloque dicho husille de arrastre, evitando asl el desplazamiento del carro segin cualquier movimiento
opuesto al definido por el husillo de arrastre.

El ala corta con orientacion horizontal sirve de pista de rodadura para la cadena de arrastre en los
tramos de aceleracion y deceleracion, donde las velocidades de dicha cadena y el carro sen
sustancialmente diferentes.

Mediante el sistema de la presente invencion, la potencia se genera en unos motores sincronos gue
mueven directamente los husillos de paso variable, transmitiendo la potencia a través de los carros
cuando éstos se encuentran enclavados en la cadena a maxima velocidad, siendo de esta forma los
carros los encargados de distribuir la potencia a la cadena de arrastre, que a su vez mueve el resto del
circuito. Cuando el carro se desenclava de la cadena de arrasire, deja de transmitir potencia y tan solo

varia su velocidad.

Con esta nueva propuesta se eliminan gran cantidad de conexiones mecanicas, reduciendo
drasticamente el nimero de componentes, lo que va en aras de uns mayor fiabilidad, reduccion de
vibraciones y disminucion del ruido.

Breve descripcion de los dibujos

A continuacion se pasa a describir de manera muy breve una serie de dibujos que ayudan a
comprender mejor la invencion y que se relacionan expresamente con una realizacion de dicha
invencion que se presenta como un ejemplo no limitativo de ésta.

La figura 1 es una perspectiva de una cara interior de un carro del sistema de la invencion.

La figura 2 es una perspectiva de una cara exterior de un carro del sistema de la invencion.

La figura 3 es una vista en alzado de un carro del sistema de la invencion.

La figufa 4 es una vista .Sulj:')'éri‘or de un carro del sistema de la invencién.

La figura 5 es una vista en alzado del conjunto de carro de la presente invencion, tornillo de arrastre y
cadena de arrasire.

La figura 6 es una vista en perspectiva con roturas parciales del conjunto de carro de la presente
invencion, tornillo de arrastre y cadena de arrastre en sus dos posiciones de funcionamiento,

desenclavado y enclavado.

La figura 7 es una figura esquematica general de una realizacion preferente de un circuito de
pasamanos con la velocidad representada por una linea de puntos.

Una realizacién de la invencién se refiere a un sistema para arrastre de pasamanos de pasillos y
escaleras moviles, formado por una pluralidad de carros 4, gue fienen a su vez un cuerpo 6 y una
pluralidad de rodillos conductores 7 configurados para rodar sobre una guia 5 que define un recorrido
del pasamanos 1, donde la guia 5 puede ir por dentro del pasamanos 1.

Los carros 4 presenian medios de enclavamiento/desenclavamiento con una cadena de arrastre 2 del
pasamanos 1.

Los medios de enclavamiento/desenclavamiento a su vez presentan una rueda de accionamiento 24,
que puede ser una rueda de giro libre, configurada para radar sobre un perfil leva 25 para desplazar
los medios de enclavamiento entre una posicion operativa, donde el carro 4 estd enclavado a la
cadena 2, y una posicion inoperante, donde el carro 4 esta desenclavado de la cadena 2.

Adicionalmente, los carros 4 tienen un gancho 12 conectado con la rueda de accionamienio 24, que
esta configurado para ser desplazado entre una posicién de enganche y una posicion de
desenganche.En la posicién de enganche el carro 4 esia enclavado a la cadena 2, y se mueve a su
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misma velocidad que es la velocidad méaxima del pasillo o escalera. Ademas transmite la polencia
generada en los motores que pasa a los husillos 3 colacados en-una.o mas zcnas del recorrido de
pasamanos, y al engranar con el carro 4 hace que éste transmita el empuje a la cadena de arrastre 2
para que a su vez ésta arrastre al resto de carros 4 del circuito.

En la posicion de desenganche, el carro 4 esta desenclavado de dicha cadena y se mueve a velocidad
variable en los tramos de aceleracion 31 y deceleracion 32, no transmitiendo potencia., y medios de
guiado 10 configurades para guiar el movimiento del gancho 12 entre la posicién de enganche y la
posicion de desenganche.

Conforme a ofras caracteristicas de la invencion:

De acuerdo con diferentes realizaciones particulares de la invencién, el sistema para arrasire de

pasamanos de pasillos y escaleras moviles, los medios de guiado 10 camprenden dos columnas en un

plano de guiado paralelo a la guia 5.

Ademas, el carro presenta medios de posicionamiento, que presentan & su vez un resorte de
campresion 26 configurado para empujar el gancho 12 hacia la posicion de enganche.

De forma preferente, el carro 4 tiene tres rodillos conductores 7 dispuestos para prevenir un cabeceo
del carro 4, evitando asi que el carro 4 tenga un movimiento de la parte anterior a la parte posterior,
bajando y subiendo alternativamente una y otra.

Estos rodillos conductores 7 estan dispuestos de forma tal que dos rodillos conductores 7 estan
alineados en una direccidn paralela a la guia, y un tercer rodillo conductor 7 no esta alineado con los

otros dos rodillos conductores 7.
De forma particular, los rodillos conductores 7 tienen un eje de giro harizontal.

De acuerdo con una realizacion preferente, el cuerpo 6 tiene una seccion transversal en forma de L,
con un ala larga con orientacién vertical y un ala corta con orientacién horizontal.

El ala larga alberga los rodillos de guiado 7 y unos rodillos de arrastre 8, 8', que presentan un primer
rodillo de arrastre 8 y un segundo rodillo de arrastre 8'.

El primer rodille de arrastre 8 esté fijado al cuerpo 6 que engrana en el husillo de arrastre 3 en las
zonas del recorrido de pasamanos 1 donde se coleque dicho husillo de arrastre 3, permitiendo la
traccion de la cadena de arrastre 2 cuando el perfil de leva 25 define una situacion de, enclavamiento .
33, vy permitiendo el desplazamiento del carro 4 segin el movimiento del husillo de arrastre 3
independientemente de la cadena de arrastre 2 cuando el perfil de leva 25 define una situacion de
desenclavamienio 34.

El segundo rodillo de arrastre 8’ esta fijado al cuerpo 6 que engrana en el husillo de arrastre 3 en las
zonas del recorrido de pasamanocs 1 donde se cologue dicho husillo de arrastre 3, evitando el
desplazamiento del carro 4 segUn cualquier movimiento opuesto al definido por el husillo de arrastre 3.

Concretamente, este segundo rodillo de arrastre 8' evita un movimiento de cabeceo y una guifada del
carro 4. El movimiento de cabeceo evitado haria que el carro 4 tuviera un movimiento de la parte
anterior a la parte posterior, bajando y subiendo alternativamente una y otra. El movimiento de
guifiada evitado haria que el carro 4 tuviera un movimiento de un lado a otro respecto a la direccién
definida por el recorrido del pasamanos.

El ala corta sirve de pista de rodadura para la cadena de arrastre 2 en los tramos de aceleracion 31 y
deceleracion 32, donde las velocidades de dicha cadena 2 y el carro 4 son sustancialmente diferentes.

De acuerdo con una realizacion particular de la invencion, cada uno de los carros 4 puede presentar
un asidero 30 unido solidariamente a él.
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REIVINDICACIONES

1 Sistema para arrastre de pasamanos de pasillos y escaleras moviles, que comprende una
pluralidad de carros (4), los cuales a su vez comprenden

- uncuerpo (8);

- una pluralidad de rodillos conduciores (7) configurados para rodar sobre una guia (5) que define
un recorrido del pasamanaos (1);

caracterizado por que comprende:

- medios de enclavamiento/desenclavamiento del carro (4) con una cadena de arrastre (2) del
pasamanos gue comprenden:

- una rueda (24) configurada para rodar sobre un perfil leva (25) para desplazar los medios
de enclavamiento entre:

- una posicion operativa, donde el carro (4) estéa enclavado a la cadena (2);
- una posicion incperante, donde el carro (4) esta desenclavado de la cadena (2};
- un ganche (12) conectado con la rueda (24) configurado para ser desplazado entre:

- una posicién de enganche, donde el carro (4) estd enclavado a la cadena (2) vy se
mueve a su misma velocidad, transmitiendo la potencia generada en los motores que pasa a
los husillos de arrastre (3) colocados en una o mas zonas del recorrido del pasamanos,

- y una posicion de desenganche, donde el carro (4) esta desenclavado de dicha
cadena y se mueve a velocidad variable en los tramos de aceleracion (31) y
deceleracion (32), no transmitiendo potencia;

- medios de guiado (10) configurados para guiar un movimienio del gancho (12}‘ entre la
posicion de enganche vy la posicidn de desenganche.

2. Sistema segun la reivindicacion 1, caracterizado por que los medios de guiado (10)
comprenden dos columnas en un plano de guiado paralelo a la guia (5).

3. Sistema segun cualquiera de las reivindicacioneas 1-2, caracterizado por que-comprende:

- medios de posicionamiento que comprenden un resorte de compresion (26) configurado para
empujar el gancho {12) hacia la posicion de enganche.

4. Sisterma segun cualquiera de las reivindicaciones 1-3, caracterizado por que comprende:

- tres rodillos conductores (7) dispuestos para prevenir un cabeceo del carro (4), estando
dispuesios:

- dos primeros rodillos conductores (7) alineados en una direccion paralela a la guia (5);
- otro rodillo conductor (7) no alineado con los dos primeros rodillos conductores (7).

5. Sistema segln cualquiera de las reivindicaciones 1-4, caracterizado porque: los rodillos
conductores (7) tienen un eje de giro horizontal.

8. Sistema segun cualquiera de las reivindicaciones 1-5, caracterizado por que el cuerpo (8)
tiene: una seccion transversal en forma de L que comprende:

- un ala larga tiene orientacion vertical y alberga los rodilios de guiado {7) y unos rodillos de
arrastre (8, 8'), comprendiendo dichos rodillos de arrasire (8,8")

- un primer rodillo de arrastre (8) fijado al cuerpo (8) que engrana en el husillo de
arrastre (3} en las zonas del recorrido de pasamanocs (1) donde se cologue dicho husillo de
arrastre (3), permitiendo

- la traccion de |la cadena de arrastre (2) cuando el perfil de leva (25) define
una situacion de enclavamiento (33),
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- y el desplazamiento del carro (4) segln el movimiento del husillo de arrastre
(3) independientemente de [a cadena de arrasire (2) cuando el perfil de leva (25)
define una situacion de desenclavamiento (34)

- y un segundo rodillo de arrastre (8’) fijado al cuerpo (6) que engrana en &l husillo de
arrastre (3) en las zonas del recorrido de pasamanos (1) donde se coloque dicho husillo de
arrasire (3), evitando el desplazamiento del carro (4) sequn cualquier movimiento opuesto al
definido por el husillo de arrastre (3),

- y un ala corta que tiene orientacion horizontal y sirve de pista de rodadura para la cadena de
arrasire (2) en los framos de aceleracion (31) y deceleracion (32), donde las velocidades de dicha
cadena (2) y el carro (4) son sustancialmente diferentes.

7 Sistema segln cualquiera de las reivindicaciones 1-8, caracterizado por que cada uno de
los carros (4) comprende un asidero (30) unido sclidariamente a &l.
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manuner 1o concentrically protrude from the one end, and a
square Lole 127 formed concentrically at the other end, and
the cvlindrical screw single bodies 113 adjacent in the axial
direction can be connected in a state where a relative rotation
af the both screw single bodies 113 in a circumferential
direction is inhibited as a result of the protruded square shaft
126 of cne cylindrical screw single body 113 being fitted
concentrically to the square hole 127 of the other cylindrical
screw single body 113.

[0063] Specific Configuration P

[0064] Inacentershafl rod 112, akey groove 128 s formed
continuously in an axial direction, the respective cylindrical
screw single bodies 113 are formed with a key groove 129
inside of at least one end of each screw single body 113, and
the rgspective cylindrical screw single bodies 113 can be
attached to a center shaft rod 112 in a state where a relative
rotation in a circumferential direction is inhibited by a key

130 fitted across the key groove 129 on a side ofthe respective '

cvlindrical screw singlebodies 113 and thekey groove 128 on
a side of the center shatt rod 112,
[0065] Specific Configuration Q
[0066] When the specific configurations M to P are
adopted, a plurality of cylindrical screw single bodies 113 in
an axial direction externally fitted to the center shaft rod 112
can be fastened in the axial direction by nuts 116« and 1165
fitted by screwing 1o the end of the center shaftrod 112. As a
matter of course, a method of fixing the cylindrical screw
single body 113 to the center shaft rod 112 is not limited. For
example, in the specific configuration M, all the cylindrical
screw single bodies 113 externally fitted to the center shaft
rod 112 are coupled by a coupling tool 122 in the axial
direction also. Thus, only the cylindrical screw single bodies
{ar body) 113 positioned at the both ends or one end can he
- fixed to the center shaft rod 112 by appropriate means. In the
specific configurations N to P, the cylindrical screw single
bodies 113 are able to move relatively freely in the axial
direction, and thus, only the two cylindrical screw single
bodies 113 positioned at the both ends may be fixed to the
center shaft red 112 by the appropriate means.
[0067] According fo the specific configurations N to P, the
cvlindrical screw single bodies adjacent in the axial direction
are connected in a state where the relative rotation in the
circumferential direction is inhibited. Thus, as compared to a
case where the respective cylindrical screw single bodies
need to be individually fixed to the center shaft rod by deter-
mining the phase so that the helical vanes of the respective
cvlindrical screw single bodies are continued in the axial
direction, the assembly wark is further simplified. Alterna-
tively, by the fitting between the key and the key groove, and
by the fitting between the square shaft and the square hole,
transmission of the rotating force between the respective
cvlindrical screw single bodies can be performed reliably and
strongly.
[0068] Turther, when the specific configurations M to P are
adopted, when the specific configuration Q is adopted, a
required number of cylindrical screw single bodies in the
axial direction connected in a state where the relative move-
ment at least in the circumferential direction is inhibited can
be fixed to the center shall rod only by an operation of fas-
tening the nut at the end of the center shaft rod. Thus, the
assembly work becomes [urther simplified. In particular,
when the screw shalis thus assembled are placed in the con-
veyanee carmiage traveling route direction and coupled oper-
ably w each other by a chain or a gear, the phase alignment of

the lelical vanes between the respective screw shails can be

easily and simply performed only by rotating all the cylindsi-
cal screw single bodies by loosening the nuts.

BRIEF DESCRIPTION OF THE DRAWINGS

[0069] FIG. 1 is a schematic plain view of relevant parts,
showing a first embodiment aceording to the first invention;

[0070] FIG. 2 is a schematic side view ol the relevant parts:
[0071] FIG. 3 is a back view showing a start end of a
convevance carrage traveling route of the first embodiment;
[0072] FIG. 4 s a longitudinal front view of a mid-portion
of the conveyance carriage traveling route of the first embodi-
ment; . _
[0073] FIG. 5 is an enlarged plain view of relevant parts
showing an operable structure between a screw shaft and an-
auxiliary screw shaft of the first embodiment;

[0074] FIG. 6 is a schematic plain view of relevant parts,
showing a second embodiment according to the second inven-
lon, ’

[0075] FIG. 7 is a schematic side view of the relevant parts:
[0076] FIG. 8 is a partial longitudinal side view showing a

screw shaft and a pair of front and rear follower rollers on a
convevance carriage side of the second embodiment:

[0077] FIG.9 is a longitudinal front view of relevant parts
in FIG. 8;

[0078] FIG. 10 is a partial longitudinal side view showing a
state when passing through an air space between screw shalis
of the second embodiment: i

[0079] FIG. 11 is alongitudinal front view of relevant parts
in FIG. 10;

[0080] FIG.12isapartial longitudinal side view ofrelevant
parts showing a modified example ofthe second embodiment;
[0081] FIG. 13 is a schematic plain view of relévint parts,
showing a third embodiment according to the third invention;
[0082] FIG. 14 is a schematic side view of the relevant
parts;

[0083] FIG. 15 is a longitudinal front view showing a first
transferring region of the third embodiment;

[0084] FIG. 16 is a longitudinal front view showing @ sec-
ond transferring region of the third embadiment;

[0085] FIG. 17 s a plain view showing the first transferring
region of the third embodiment;

[0086] FIG. 18 is a plain view showing the second trims-
ferring region of the third embodiment;

[0087] FIG. 19 is a partially cutaway plain view showing a
modified example of the third embodiment:

[0088] F1G. 20 is a schematic plain view of relevant parts,
showing a fourth embodiment according to the fourth inven-
tron;

[0089] FIG. 21 is a schematic side view of the relevant
parts:
[0090] FIG. 224 is a side view of relevant parts in a slate

where a conveyance camiage is driven and propelled on a
single screw shaft of the fourth embodiment;

[0091] FIG. 2213 is a horzontal plain view of the relevaut
parts;

[0092] FIG. 23 is an enlarged left side view of F1G. 2244
[0093] FIG. 24 is a horizontal plain view of o movable

follower roller unit of the fourth embodiment:

[0094] FIG. 25 is a partially cutaway side view of relevant
parts showing a state immediately before passing through an
air space between screw shafts of the fourth embadiment:



[0095]  FIG. 26 is a partially cutaway side view of relevant
parts showing a state in the middle of passing through the air
space between the screw shalls of the fourth embodiment;
[0096] FIG. 27 is a partially cutaway side view of relevant
parts showing a state immediately after passing through the
airspace between the screw shafts of the fourth embodiment;
[0097] FIG. 28 is a schematic plain view of relevant parts,
showing a fifth embodiment according to the fifth invention;
[0098] FIG. 29 is a schematic side view of the relevant
parts;

[0099] FIG. 30 is a plain view showing screw shafts of the
fifth embodiment;

[0100] FIG. 31 is a partially cutaway side view showing a
center shalt rod of the screw shaft and a fastening nut and a
partially cutaway longitudinal side view showing a cylindri-
cal screw single body and an end cap; )

[0101] FIG. 32 is an enlarged longitudinal side view of
relevant parts of the screw shaft;

[0102] TIG.33isapartiallongitudinal side view of relevant
parts showing a lirst medilied example of the {ifth embodi-
ment;

[0103] FIG. 34 is a longitdinal front view of the relevant
parts;
[0104] FIG. 3515 a longitudinal side view of relevant parts

showing a second modified example of the fifth embodiment;
[0105]  FIG.361sa partial longitudinal side view of relevant
parts showing a third modified example of the fifth embodi-
ment; and

[0106] FIG.37 isalongitudinal side view of relevant parts
showing a fourth modified example of the fifth embodiment.

DETAILED DESCRIPTION OF THE [NVEN[‘[UN
) First Embodiment

[0107] TIG. 1and FIG. 2 are views each showing a part of
a convevance device. A conveyance carriage 2 driven and
propelled by screw shafis 1A, 1B, 1C . . . 1s provided with: a
pair of front and rear flangeless wheels 4a rolling on one
guide rail 3a, out of a pair of right and left guide rails 3a and
36, a pair of front and rear Janged wheels 44 rolling on the
ather guide rail 36 and sandwiching the guide rail 36 from
both right and left sides. A required number of screw shalis
TAVIR, 1C . are disposed concentrically in serjes with air
spaces 5 parallel to the guide rails 3 and 3bat an intermediate
position of the pair ol right and left goide rails 3o and 35, At
lateral side positions of the end on the same direction side of
the respective screw shafts 1A, 1B, 1C . .., which is the end
adjacent 1o air spaces 3 between the screw shafts, auxiliary
serew shafts 6A, 68 . .. which are shorter than the respective
screw shafts 1A, 13, 1C .. . but sufficiently longer than
lengths of the air spaces 5 between the screw shalts and all of
which are the same in length are placed in juxtaposition in a
parallel manner. The ends of the respectively juxtaposed
serew shafts 1AL 1B, 1C . - and auxiliary screw shafis 64,
6B ... onaside adjacent 1o the air spuces 3 between the screw
shafis are aligned in position relative to an axial direction of
the screw shaft.

{0108]  As shown in FIG. 4 and FIG. 3, the respective screw
shafis 1A, 1B 1C . . and the respective auxiliary screw shafts
6A, 613 . . are supported by bearings 7 and 8 at prouruded
shafis 1a, 16 and 64, 65 protruding from the both ends of these
screw shafis 1A, 1B, 1C . .. The protruded shalts 1a and 15
of the respective screw shalts 1A, 1B. 1C . .| adjacent to one
another within the air spaces 5 between the screw shafts and

the protruded shaft 6a protruding within the air spaces 5
between the screw shafts of the respective auxiliary screw
shafis 64, 6B . . . are operably coupled to each other by

" transmission means 9 and 10 configured by toothed gears 9a

and 9b and toothed gears 10a and 106 attached to the pro-
truded shafts 1a, 15, and 6 and chains 9¢ and 102 suspended
between the toothed gears 9a and 96 and between the toothed
gears 10a and 105 As shown in FIGL T to FIGL 3, the screw
shaft 1A positioned at one end of a traveling route of the
conveyance carriage 2 is operably coupled to a reducer-
equipped motor 12 via transmission means 11 that utilizes,
similar to the transmission means 9 and 10, toothed gears 11a
and 115 and a chain 11e Moreover, when the screw shaft 1A
is rotation-driven by the reducer-equipped motor 12, all the
screw shafts 1A, 1B, 1C . . . and auxiliary screw shafts 6A,
6B ... can be operably rotated at constant speed in the same
direction. [n addition, the respective air spaces 5 between the
screw shaits are utilized as a spacing for setting up the respec-
tive screw shafts 1A, 1B, 1C .. ., or the bearings 7 and 8 for
supporting one end of the auxiliary screw shafis 6A, 613 . .|
or the transmission means 9 and 10,

[0109] The screw shafts 1A, 1B, 1C . . . . or the auxiliary
serew shafts 6A, 68 . .. may be driven by way of any methed.
For example, it may be confipured so that one of the screw
shafts 1B, 1C . .. at the intermediate appropriate positions of
the traveling route of the conveyance carriage 2 or the auxil-
iary screw shafls 6A, 6B . . . interlocked with the respective
Screw shafts 1A, 1B, 1C . . is driven by a reducer-equipped
motor. Further, the transmission means utilizing a chain has
been described as the transmission means 9 to 11. However,
transmissicn means utilizing a gear may also be utilized.
[0110] In the conveyance carriage 2, there are arranged o
followerroller 14 fitted between the helical vanes 13g and 135
ofthe respective screw shafts 1A, 1B, 1C . . and an auxiliary
followerroller 16 fitted between the helical vanes 15aand 154
of the respective auxiliary screw shafts 64, 6B . . . . The
[ollower roller 14 and the auxiliary follower roller 16 are
placed as shown in FIG. 5. That is, in order that when the
follower roller 14 is fitted between the helical vanes 134 and
135 at the end on a side juxtaposed with the auxiliary screw
shafis 6A, 6B . .., outofthe both ends of the screw shails TA,
1B, 1C . . ., the auxiliary follower roller 16 is fitted between
the helical vanes 15a and 15h at the end on a side further away
from the follower roller 14 (end on a side not adjacent to the
air space 3 between the screw shafts), out of the both ends of
the auxiliary screw shafls 64, 6B . .., the follower raller 14
and the auxiliary follower roller 16 are placed to be kept apart
in an axial direction of the screw shaft by an interval D which
is shorter than the length of the auxiliary screw shafls 6.4,
613 . .. butis longer than the length of the air space 5 berween
the screw shafts.

[0111]  The screw shafts 1A, 1B, 1C . . are provided with
the helical vanes 13q and 134 of a double-blade system which
sandwiches the follower roller 14 from the both sides of the
axial direction of the screw shaft, and the auxiliary screw
shafls 6.4, 613 . . . are provided with the helical vanes 13q and
155 of a donble-blade svstem which sandwiches the auxiliary
follower roller 16 from the both sides of the axial direction of
the screw shaft. The forwarding pitch is not constant. In the
Hlustrated embodiment. as shown in FIG. 1 and FIG. 2. 4
low-speed driving region Al from the free end 1o the nter-
mediate position of the screw shalt 1A, a high-speed driving
region A2 from the low-speed driving region AT to the inter-
mediate position of the next serew shait 13, and a low-speed




driving region A3 following the high-speed drving region A2
are provided. The high-speed driving region A2 and the next
low-speed driving region A3 include single fransferring
regions B1 and B2, respectively. The transferring regions B1
and B2 correspond to regions extending from the auxiliary
follower roller 16 at a position slightly before the auxiliary
screw shafts 64, 68 . . . (o the follower roller 14 that forms a
pair when the auxiliary follower roller 16 enters onto the
downstream screw shafts 183, 1C . . . beyond the air space 5
hetween the screw shafls. These transferring regions B1 and
B2 cach include one of the auxiliary screw shafts 6A, 6B...,
one air space 5 between the screw shafts adjacent by the
auxiliary screw shafts 6.A, 6B .. ., and the end regions of the
screw shafts 1A, 1B, 1C . . . adjacent before and after the air
space 5. )
[0112] A forwarding pitch P1 of the helical vanes 134 and
13b or 154 and 156 of a portion included in the low-speed
drving regions Al and A3 of the screw shafts 1A, 1B, 1C. ..
and the auxiliary screw shafts 6A, 683 .. . is smaller than a
forwarding pitch P2 of the helical vanes 13q and 135 or 152
and 156 of a portion included inthe high-speed driving region
A2, Both the forwarding pitches P1 and P2 are an integer
fraction of the interval I in the axial direction of the screw
shaft between the follower roller 14 and the auxiliary follower
roller 16. In the illustrated example, the forwarding pitch P1
is ¥4 the interval D, and the forwarding pitch P2 is Y2 the
mterval [
[0113]  According to the above-described configuration,
when the reducer-equipped motor 12 is run to rotation-drive
all the screw shafts 1A, 1B, 1C .. . and awxiliary screw shafts
64, 613 .. . at constant speed in the same directicn, e.g., a
direction in whiclh the conveyance carriage 2 1s propelled in a
---forward direction indicated by arrows in FIG. Land FIG. 2,
~ tlreconveyance carriage 2-which has been waiting at the start
end position of the traveling route on the screw shaft 1A side
in a state where the follower roller 14 is fitted between the
helical vanes 13« and 134 of the screw shaft 1A within the
low-speed driving region Al starts traveling forward at low
speed equivalent to the forwarding pitch P of the screw shaft
1A within the low-speed driving region Al. When the travel-
ing of the conveyance carriage 2 allows the follower roller 14
to move in from between the helical vanes 13q and 135 in the
low-speed driving region A1 of the screw shaft 1A to between
the helical vanes 13a and 135 in the next high-speed drving
region A2, the traveling speed of the conveyance camriage 2 is
switched to high speed equivalent to the forwarding piich P2
of the screw shalt 1A in the high-speed driving reglon A2 At
this time, the auxiliary follower roller 16 is in a free state, and
thus, the speed switching of the conveyance carriage 2 is
performed without obstruction. As a result, the conveyance
carriage 2 traveling at high speed within the high-speed driv-
ing region A2 enters in the transferring region B1 included
within the high-speed driving region A2, and travels within
the transferdng region B1 while keeping the high speed
equivalent to-the forwarding pitch P2, Slightly before the
front-side follower roller 14 reaches the terminal end of the
screw shalt 1A, the rear-side auxiliary follower roller 16
enters between the helical vanes 15q and 155 of the auxiliary
serew shafl 6A within the transferring region B1.
[0114] By the action, even if the follawer roller 14 is pulled
off from the screw shaft 1A along with the traveling of the
conveyance carriage 2, the convevance carriage 2 continues
traveling at high speed without interruption as a result of the
auxiliary follower roller 16 receiving the thrust force from the

auxiliary screw shaft 6. At this time, the follower roller 14
moves within the air space 5 between the screw shafts 1A and
1B. Moreover, when the auxiliary follower roller 16 is pulled
off from the auxiliary screw shaft 6A along with the traveling
of the conveyance carriage 2, the front-side follower roller 14
that has been moved within the air space 5 has already entered
between the helical vanes 134 and 134 of the downsiream
screw shaft 1B, and as a result, the conveyance carriage 2.
which ongoingly receives the thrust force from the screw
shaft 1B via the follower roller 14, is 1o continne traveling at
high speed.

[0115] When the follower roller 14 of the conveyance car-
riage 2 maves in between the helical vanes 13q and 135 within
the next low-speed driving region A3 from between the heli-
cal vanes 13q and 135 within the high-speed driving region
A2 of the screw shaft 1B, the traveling speed of the convey-
ance carriage 2 is switched from the high speed equivalentto
the forwarding pitch P2 of the screw shaft 1B in the high-
speed driving region A2 to the low speed equivalent to the
forwarding pitch P1 of the serew shaft 1B in the low-speed
driving region A3. At this time, the auxiliary follower roller
16 is in a free stale, and thus, the speed switching of the
conveyance carriage 2 is performed without obstruction.
Thereafter, the follower roller 14 of the conveyance carriage
2 enters the transferring region B2 included within the low-
speed driving region A3, and travels within the transferring
region B2 while keeping the low speed equivalent to the
forwarding pitch P1. However, slightly before the [ront-side
follower raller 14 reaches the terminal end of the screw shaft
1B, the rear-side auxiliary follower roller 16 enters between
the helical vanes 15q and 155 of the auxiliary screw shaft 613
within the transferring region B2.

[0116] By the action, even if the followerroller 14 1s pulled
off from the screw shaft-1B-along witli-the traveling of the
conveyance carrlage 2, the conveyance carriage 2 conlinues
traveling at low speed without interruption as a result of the
auxiliary follower roller 16 receiving the thrust force from the
auxiliary screw shaft 61. At this time, the follower roller 14
moves within the air space 5 between the screw shafls 1B and
1C. Moreover, when the auxiliary follower roller 16 is pulled
off from the auxiliary screw shaft 6B along with the traveling
of the convevance carriage 2, the front-side follower roller 14
thathas been moved within the airspace 5 has already entered
between the helical vanes 13a and 135 of the downstream
screw shaft 1C. As a result, the convevance carriage 2. which
ongoingly receives the thrust force from the serew shaft 1C
viathe follower roller 14, 1s to continue traveling at Jow speed.
[0117] Thus. the conveyance carfage 2 sequentially vnder-
goes the low-speed driving region AL the high-speed driving
region A2, and the low-speed driving region A3. and is 1o
continuously trave] while being automatically switched to the
low speed orthe high speed equivalent wo the forwarding pitch
P1 or P2 in the respective regions. At this time, in order that in
the respective transferring regions B1, B2 . . ., the rear-side
auxiliary follower roller 16 of the conveyance carriage 2
propelled by the screw shafts 1A, 1B, 1C .. . via the front-side
tollower roller 14 is able to enter between the helical vanes
15 and 155 of the auxiliary screw shafts 64, 68 . .. without
abstruction, the screw shafts 1A, 1B, 1C ... and the respective
auxiliary screw shafis 6A, 6B .. juxtaposed therewith are not
only the same in forwarding pitches of the helical vanes 13a
and 134 and the helical vanes 132 and 156 but also are exactly
aligned in phase. Further, in order that the follower roller 14
that is pulled off from the respective upstream screw shalls




1A, 1B, 1C . .15 able to enter between the hefical vanes 13a
and 13h of the respective downstream screw shafts 1B, 1C ...
without obstruction, the helical vanes 13a and 135 at the ends
afthe (front and rear) two screw shafts 1A, 1B, 1C . . thatare
concentrically faced with one another in the respective frans-
ferring regions B, B2 . . . are not only the same in their
forwarding pitehes but also are exactly aligned in phase.
[0118]  In addition, when the traveling route of the convey-
ance carriage 2 13 confioured to be a rectangular endless
circulating route by a tumtable-equipped traverser for later-
ally forwarding the conveyvance carriage 2 and inverting the
back-and-forth orfentation thereof between a going route and
a relurning route provided respectively with the serew shalls
1A IR, 1C . . and the auxiliary screw shafts 64, 6B .. . and
hetween the terminal end and the start end of the both routes,
the traveling direction of the conveyance carriage 2 can be
rendered constant by rotation-driving the respective screw
shafts 1A, 1B, 1C. . . and the auxiliary screw shafls 64,63 ...
in a constant direction, When the conveyance carriage 2 is
reciprocated on a single straight route, the screw shafls 14,
1B, 1C . . . and the auxiliary screw shafts 6A, 683 ... may be
reversely rotated. In the embodiment of FIG. 1 and FIG. 2,
when the screw shafts 1A, 1B, 1C . . . and the auxiliary screw
shafts 6A, 6B . .. are counter-rotated to travel the conveyance
carriage 2 backward, the auxiliary follower roller 16 moving
ahead of the follower roller 14 enters between the helical
vanes 13g and 1356 of the auxiliary screw shafts 68 and 6A
arranged i1 juxtaposition with the downstream screw shafts
1B and 1A so as to receive the thrust force before the follower
roller 14 (that is the rear side) is pulled off from the screw
shafts 1C and 1B, and hefore the auxiliary follower roller 16
15 pulled off from the auxiliary screw shafts 68 and 64, the
- rear-side follower roller 14 enters between the helical vanes
- t3a and 13b of the downstream screw shafts 1B and 1A so as
to receive the thrust force. Thus, similar to the case of travel-
ing forward as described above, the conveyance carriage 2
can be continuously traveled at a predetermined speed set to
the respective regions, without being effected by the respec-
tive air spaces 5 between the screw shafls.

[0119] Theconveyance carriage driving device utilizing the
screw shafts in the foregoing first invention cannot only be
utilized as means for dnving and propelling the convevance
carriage of a carringe type conveyor traveling on the guide
rails Iaid on the floor surface but also be wiilized as means for
driving and propelling the conveyance carriage of an over-
head conveyor traveling and being supported on a guide rail
bridged at an appropriate height above the floor surface.
Alternatively, the position of the screw shalts relative to these
types of conveyance carriages is not limited toa lower side of
the conveyance carriage, and can be arbitrarily set at a lateral
side and on an upper side, for example, of the convevance
carriage. according to a support siructure of the convevance
carriage, a loading structure of a load, or a similar structure.
Therefore. a juxtaposing direction of the screw shafts and the
auxiliary serew shalls provided 1o the screw shalfis 15 not
limited to a (right and left) honizontal lateral direction but can
be placed in Juxtaposition to o (up and down) vertical diree-
tion. Alternatively, also the lollower roller and the auxiliary
follower reller can be supported pivotally so that their shaft
centers are not orientated toward the (up and down) vertical
direction but toward the (right and left) horizontal direction,

Second Embodiment
[0120]  FIG. 6 and FIG. 7 are views each showing a part of
aconveyance device configured by wtilizing a screw shafi for

“there are secured air spaces 33 in which the bearing

driving a conveyance carriage. A conveyance carriage 22
driven and propelled by screw shafts 21A, 21B, 21C .. . is
provided with a pair of front and rear fangeless wheels 24a
rolling on one guide rail 23, out of a pair of right and left
guide rails 234 and 235; a pair of front and rear fanged
wheels 246 rolling on the other guide rail 235 and sandwich-
ingthe guide rail 235 from both right and lelt sides. A required
number of serew shafts 214, 218, 21C . . . are concentrically
disposed in series parallel to the guide rails 23¢ and 23b atan
intermedizte position of the pair of right and left guide rails
234 and 235 At the bottom of the conveyance carriage 22,
there are provided a pair of front and rear follower rollers 23
and 26 capable of revolution about a vertical support shaft at
a position freely fitted hetween helical vanes of the screw
shafts 21A, 218, 21C ... .

[0121] Ends concentrically adjacent to one another of the
respective screw shafts 21A, 21B, 21C . . . are aperably
coupled so as to operably rotate in the same direction at
mutually constant speed via relay shafts 27 supported at the
lateral side of ends and transmission means 28 and 29 each
utilizing a chain (or a gear), and also a reducer-equipped
motor 31 is arranged which is for rotation-driving the screw
shaft 21A positoned at one end of the traveling route of the
conveyance carriage 22 in an arbitrary direction (positive or
negative direction) via transmission means 30 utilizing a
chain (or a gear). As a maiter of course, it may also be
configured such that the screw shafts 2183, 21C . . . at the
intermediate appropriate position of the traveling route of the
conveyance carriage 22 or the relay shaft 27 interlocked with
the screw shafls 218, 21C . . . are driven by the reducer-
equipped motar. Reference numeral 32 denotes bearings that
respectively support the both ends of the screw shatis 21A,
218, 21C ... . Between the screw shafis 214, 218, 21C . ..
532and

the transmission mezans 28 and 29 are placed.

[0122] Out of the pair of front and rear follower rollers 25
and 26, the follower roller 25 on a forward direction side
indicated by an arrow is the movable follower roller 25 that
can freely move between an active position fitted between the
helical vanes 21g and 215 of the screw shafts 214, 218,
21C .. . and a non-active position separated from between the
helical vanes 21a and 215 The rear-side follower roller 26 is
the position-fixed follower roller 26 attached to a fixed posi-
tion of the conveyance carriage 22, i.e., a position (in the
illustrated embodinent, the height) fitted between the helical
vanes 21g and 216 of the screw shalls 21A, 21B.21C .. .. An
interval D in the axial direction of the screw shaft between the
movable follower roller 25 and the position-fixed follower
roller 26 is longer than the length of each of the air spaces 33
between the screw shaflts. Therefore, when the conveyvance
carriage 22 passes through the air space 33 between the screw
shafls, there is no instance that both the pair of front and rear
follower rollers 25 and 26 are pulled off from the screw shafis
21A, 218, 21C . .. on their both sides as a result of being
positioned within the oir space 33,

[0123]  Next. it will be described in detail below. As shown
i FIG, 8 and FIG. 9, at the position attached with the movable
follower roller 23 at the bottom ol the conveyance carriage 22,
asupport plate 34 is atached horizoatally. The support plate
34isattached with a cylindrical slide guide 35 ina vertical (up
and down) direction at a position immediately above the shafl
centerofthe screw shafts 2TA, 2118, 21C ... At the lower end
of an elevatable shaft rod 36 that elevatably penetrates the
cylindrical slide guide 35, there is attached a gate-shaped






enters between the helical vanes 21a and 214 of the screw
shafts 21A, 218, 21C . . . downstream of the air space 33.
lowever, the following configuration is also possible: only
before the position-fixed follower roller 25 is pulled off from
the serew shafts 21A, 218, 21C . . . to within the air space 33,
if the movable follower roller 26 is placed at a position facing
between the helical vanes 21a and 215 of the screw shafts
21A, 21B, 21C . . . downstream of the air space 33, the
movable follower roller 26 is switched from the non-active
position to the active position by the switching means 43 so
that the movable follower roller 26 is directly fitted between
the helical vanes 21a and 215 of the screw shafts 21A, 218,
21C . .. downstream of the air space 33.
[0134] Moreover, the conveyance carriage driving device
utilizing the screw shaft in the foregoing second invention
cannot only be utilized as means for driving and propelling
the conveyance carriage of a carrlage tvpe conveyor traveling
on the guide rails laid on the floor surface but also be ntilized
as means for driving and propelling the conveyance carriage
of an averhead conveyor traveling and being supparted on a
auide rail bridged at an appropriate height above the floor
surface. Also, the position of the screw shaft relative to these
types of conveyance carriages is not limited to a Jower side of
the conveyance carriage, and can be arbitrarily set at a lateral
side and on an upper side, for example, of the conveyance
carriage, according to a support structure of the conveyance
carriage, a loading structure of a load, or a similar structure.
Further, also the position-fixed follower roller and the mov-
able follower roller can be supported pivotally so that their
shaft centers are not orientated toward the (up and down)
vertical direction but toward the (right and left) horizontal
direction.

Third Embodiment -

[0135] In FIG. 13 and FIG. 14, a conveyance carriage 32
driven and propelled by screw shafts 514, 51B, 51C . . . is
provided with a pair of front and rear flangeless wheels 542
rolling on one guide rail 534, out of a pair of right and left
guide rails 53a and 53b; a pair of front and rear flanged
wheels 545 rolling on the other guide rail 534 and sandwich-
ing the guide rail 535 from both right and left sides. The
respeclive screw shafts S1A, 51B, 51C. . . are placed parallel
to the traveling route (guide rails 534 and 535) of the convey-
ance carriage 52 by alternately (to right or left) changing its
position relative to a center line between the both guide rails
53a and 535 so that these screw shalis S1A, 51B,51C . .. are
arrayed concentrically in series for every other screw shaft.
Therefore, although the screw shafts 51D, 51L, 51F . . .
following the screw shaft 51C are not illustrated, the screw
shafis 51A, 51C, 515 . . . (for every other screw shaft) on one
side and the screw shafls SI1B, 51D, 51F . .. (for every other
screw shaft) on the opposite side are arranged concentrically
in series, respectively. On the other hand, at the bottom of the
conveyance carriage 52, there are arranged: a follower roller
55 capable of revolution about the vertical support shaft at a
position freely fitted between the helical vanes of the respec-
tive screw shalls 514, 51C . . . of the screw shalt line on one
side; and a follower roller 36 capable of revolution about the
vertical support shaft at a pesition freely fitted between the
lelical vanes of the respective screw shafts 518 .. . of the
serew shaft line on the opposite side.

[0136] Between the two screw shafis adjacent before and
alter and different in line. i.e., between the screw shafts 514
and 518, between the screw shafts 518 and 51C, between the

screw shafts 51C and 51D (not shown) following these screw

shafts, between the screw shafts 51D and 511 .. . two types
of transferring regions B1 and B2 different in conflguration
are alternately arranged. In the first transferring region B1 on
one side, as shown in FIG. 15 and FIG. 17, in order that ends
of the two screw shafts, e.g., the screw shafls 514 and 518,
are positioned with a spacing in the axial direction of the
screw shaft, the both screw shafts STA and 51B are placed,
and also the ends of the both screw shafts 31A and 51B are
operably coupled to each other by interlocking means 57. In
the second transferring region B2 on the other side, as shown
in FIG. 16 and FIG. 18, in order that ends of the two screw
shafts, e.g., the screw shafts 51B and 51C, are overlapped on
top of each other in the (right and left) lateral direction (jux-
taposing direction of the both screw shafis STB and 51C). the
both screw shafts 51B and 51C are placed, and also the ends
of the both screw shafts 518 and S1C are operably coupled o
each other by interlocking means 58.

[0137] The interlocking means 57 in the first transferring
region B1 is configured by: a relay shaft 60 supported by a
bearing 59 parallel to the screw shafts 51A and 51B at the
intermediate pusition (on the center line) in the juxtaposing
direction of the two screw shafls, e.g.. the screw shafts STA
and 518, the relay shaft 60 being shorter in length than a
spatial length between the ends in the axial direction of the
screw shaft of the both screw shafts 51A and 51B; and two
transmission means 61A and 618, each comprised of teothed
gears 61a and 615 and a chain 61¢, for operably coupling 1o
each other the both ends of the relay shaft 60 and the ends of
the both screw shafts 51A and 51B positioned immediately
lateral to the relay shaft 60. The interlocking means 58 in the
second transferring region B2 is configured by: a relay shalt
63 supported by a bearing 62 paralle] to the screw shalts 518
and:51C at the interiediate position (on the center line) in the -
juxtaposing direction of the two screw shafls, e.g., the screw
shafts 518 and 51C. the relay shaft 63 having the substantially
the same length as an overlapping length of the ends in the
both screw shafis 518 and 51C; two transmission means 644
and 64B, each comprised of toothed gears 64a and 645 anda
chain 64¢, for operably coupling to each other the both ends
ofthe relay shaft 63 and the ends of the both screw shaits 5113
and 51C positioned immediately lateral to the relay shaft 63.
Asamatter of course, the transmission means 614, 618, 644,
and 641 can be chosen from that which utilizes a gear. In
addition, reference numeral 65 denotes a bearing of the both
ends of the respective screw shafts 514, 51B, 31C . . ..
[0138]  As shown in FIG. 13 and FIG. 14, the screw shaft
51A positioned at one end of the traveling route of the con-
veyance carriage 32 is operably coupled witly a reducer-
equipped motor 67 via the transmission means 66 that utilizes
a chain {or gear). As a matter of conrse, it may also be
configured so that the reducer-equipped motor is operably
coupled 1o one component selected from the screw shafls
51B, 51C . . . at the intermediate appropriate position of the
traveling route of the conveyance carriage 52 and the relay
shafts 60 and 63 provided in the transferring regions B and
B2.

[0139] The two follower rollers 55 and 56 on lhe convey-
ance carriage 52 side are spaced apart by a predetermined
distance in the axial direction of the screw shalt, as shown in
FIG. 17 and F1G. 18. Aninterval I in the axjal direction of the
screw shait between the both follower rollers 55 and 56 is set
to be longer than a separation distance in the axial direction of
the screw shaft between the ends of the two screw shalis



adjacent before and after and different in line in the first
transferring region B1, e.g.. the screw shafts S1A and 51B,
but set to be shorter than an overlapping length in the axial
direction of the screw shaft of the ends of the two screw shafls
adjacent before and after and different in line in the second
transferring region B2, e.g., the screw shafts 51B and 51C.
[0140] The screw shafts 514, 51B, 51C . . . are provided
with helical vanes 51a and 515 of a double-blade system in
which the follower rollers 53 and 56 are sandwiched from the
both sides in the axial direction of the serew shaft, and the
tforwarding pitches, however, are not constant. In the illus-
trated embodiment, as shown in FIG. 13 and FIG. 14, a
low-speed driving region Al from the free end to the inter-
mediate position of the screw shalt 31A, a high-speed driving
region A2 from the low-speed driving region A1 to the inter-
mediate position of the next screw shaft 518, and a low-speed
driving region A3 following the high-speed driving region A2
are provided. The high-speed driving region A2 includes the
first transferring region B1. and the next low-speed driving
region A3 includes the second transferring region B1.
[0141] A forwarding pitch P1 of the helical vanes 51a and
51bofa portien included in the low-speed driving regions A1
and A3 of the screw shafts 514, 51B,51C .. . is smaller than
a forwarding pitch P2 of the helical vanes 51a and 515 of a
portion included i the high-speed drving region A2. Both
the forwarding pitches P1 and P2 are an integer fraction of the
interval D in the axial direction of the screw shaft between the
both front and rear follower rollers 55 and §6. In the illus-
trated example, the forwarding pitch P1 1s ¥4 the interval D,
and the forwarding pitch P2 is ¥4 the interval D,

[0142]  According to the above-described configuration,
when the reducer-equipped motor 67 is run to rotation-drive
all the screw shalls S1A, 51B, 51C . at constant speed in the

" same direction, e.g. a direction in which the conveyance -

carriage 32 1s propelled in a forward direction indicated by
arrows in FIG. 13 and FIG. 14, via the interlocking means 57
and 38 provided in the respective transferring regions B1 and
132, the conveyance carriage 52 which has been waiting at the
start end position of the traveling route on the screw shaft S1A
side in a stale where the rear-side follower roller 56 is fitted
between the helical vanes 51a and 515 of the screw shaft 51A
within the low-speed driving region Al starts traveling for-
ward at low speed equivalent to the forwarding pitch P1 ofthe
screw shaft S1A within the low-speed driving region Al
When the traveling of the conveyance carriage 52 allows the
rear-side follower roller 56 to move in from between the
helical vanes S1a and 515 in the low-speed driving region Al
of the screw shaft 51A to between the helical vanes 51a and
51b in the next high-speed driving region A2, the traveling
speed ol the conveyance carriage 52 is switched to high speed
equivalent to the forwarding pitch P2 of the screw shaft S1A
in the high-speed driving region A2. At this time, the front-
side follower roller 35 is in a free state, 1.e., not fitted 1o any
screw shafts. and thus, the speed switching of the conveyance
carriage 52 is performed without obstruction.

[0143]  As a result, the conveyance carriage 52 traveling at
high speed within the lugh-speed driving region A2 enters the
first transferring region BI included within the high-speed
drving region A2 while keeping the high speed equivalent to
the ferwarding piich P2. However, slightly before the rear-
side follower roller 36 leaves the upstream screw shaft 514
within this transferring region B1, as shown in FIG. 17, the
front-side follower mller 55 is to enter between the helical
vanes 31 and 515 ofthe downstream screw shaft 31B. There-
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_ the front-side follower roller 55 is pulled off from the sciew, .

fore, the conveyance carriage 52 is automatically switched
from a state to receive the thrust force from the screw shaft
51A via the rear-side follower roller 36 to a state to receive the
thrust force from the screw shaft 51B via the front-side fol-
lower roller 55. Thereby, the conveyance carriage 52 can
continue traveling at high speed without interrupting the trav-
eling, and to pass through the first transferring region B1 to
the downstream side.

[0144] When the conveyance camriage 52 traveling at high
speed within the high-speed driving region A2 in a state to
receive the thrust force from the screw shalt 51B via the
front-side follower roller 35 reaches a position hordering the
next low-speed dnving region A3, the front-side follower
roller 55 moves n from between the helical vanes 51a and
515 in the high-speed driving region A2 of the screw shaft
51B 1o between the helical vanes 51a and 515 of the next
low-speed driving region A3, and the traveling speed of the
convevance carriage 52 is switched fo the low speed equiva-
lent to the forwarding pitch P1 of the screw shali S1B in the
low-speed driving region A3, At this time, the rear-side fol-
lower roller 56 1s in a free state, 1.2, not fitted to any screw
shafts, and thus, the speed switching of the conveyance car-
riage 52 is performed without obstruction.

[0145] Thereafter, the front-side follower roller 55 of the
conveyance carriage 52 enters the second transferring region
B2 included within the low-speed driving region A3 and
travels within the second transferring region B2 while keep-
ing the low speed equivalent to the forwarding pitch P1.
However, similar to the action in the first transferring region
B1, before the front-side follower roller 55 is pulled off from
the screw shaft 51B, the rear-side follower roller 36 is to enter
between the helical vanes 51a and 514 of the downstream
screw shaft 31C so as to receive the thrust force. In this state,

shaft 51B into a free state, and by the thrust foree received
from the screw shaft 51C via the rear-side follower roller 56,
the conveyance carriage 52 is to continue the low-speed trav-
eling equivalent to the forwarding pitch P1 set to the screw
shaft 51C within the low-speed driving region A3.

[0146] Thus, the conveyance cartlage 52 sequentially
undergoes the low-speed driving region Al the high-speed
driving region A2, and the low-speed driving region A3, and
is to continuously travel while being automatically switched
to the low speed or the high speed equivalent to the forward-
ing pitch P1 or P2 in the respective regions. In order that in the
respective first and second transferring regions B and B2, the
follower roller 55 or 56 that has been in a free state can enter
between the helical vanes 51a and 514 of the downsiream
screw shafis 518, 51C . . ., without ehstruction, the helical
vanes 5la and 515 at the ends of the two screw shafts S1A,
51Band 51B, 51C . . . adjacent before and after and different
in ling in the first transferring region B1 or the second trans-
ferring region B2 are not only the same in their forwarding
pitches but also are exactly aligned in phase.

[0147]  Inaddition. when the traveling route of the convey-
ance carriage 52 is configured 1o be a rectangular endless
circulating route by a turntable-equipped traverser for lter-
ally forwarding the conveyance camriage 32 and inverting the
back-and-forth orientation thereof between a going route and
a returning route provided respectively with the screw shafis
51A,51B.51C .. inthis erder, and between the terminal ends
and the start ends of the both rowes, the raveling direction ol
the conveyance carriage 32 can be rendered constant by rota-
tion-driving the respective serew shafts S1AUSIB.S1C .. in




a constant direction. When the conveyance carriage 52 18
reciprocated on a single straight route, the screw shafts S1A,
51B, 51C ... may be reversely rotated. In the embodiment in
FIG. 13 and FIG. 14, when the screw shafts 514, 518, 51C. ..
are counter-rotated so as to travel the conveyance carriage 52
backward, when the conveyance carriage 52 travels and
passes through the respective first and second transferring
regions B1 and B2, before the follower roller 56 (that is the
front side) is pulled off from the screw shafts 51C and 51B,
the follower roller 53 (that is the rear side) can be entered
between the helical vanes 51a and 515 of the downstream
screw shafts 518 and S1A. Thus, similar to the case of trav-
eling forward as described above, the conveyance carriage 52
can be continuously traveled at a predetermined speed set to
the respective regions, irrespective of the presence of the
respective first and second transferring regions B1 and B2.

[0148] In the embodiment, the two types of transferring
regions B1 and B2 are combined to configure the traveling
route of the conveyance carriage 52. However, one type of
transferring region B3 shown in FIG. 19 may also be used to
configure the traveling route of the conveyance carriage 52. In
the transferring region B3 shown in FIG. 19, the ends of the
upstream screw shalts 51A and 51B and the ends of the
downstream screw shafts 511 and 51C are juxtaposed so that
these ends are overlapped in the (right and left) lateral dircc-
tion over a certain length, and also the ends of the both screw
shafts are operably coupled to each other by interlocking
means 68 (the relay shaft 63 is short) that is the same as the
interlocking means 58 used in the second transferring region
R2. In the embodiment, the two follower rollers 55 and 56
arranged in the conveyance carriage 52 are not deviated in
position in the axial direction of the screw shaft, but placed in
juxtaposition at a position symmetric (in terms of right and

* left directions) relative to the center line (the s,h:'iﬁ,:center of . .

the relay shaft 68).

[0149]  Also in the transferring region B3 of the configura-
tion, immediately before the follower roller 56 or 55 that is
fitted to the upstream screw shaft 514 or 518 so as to propel
the conveyance carriage 52 is pulled off from the screw shaft
514 or 518, the follower roller 55 or 56 that Las been ina free
state is fitted to the downstreawn screw shaft 51B or 51Cso as
to propel the conveyance carriage 52. Immediately after that,
the follower roller 56 or 35 is pulled off from the upstream
screw shaft 1A or 5113 into a free state. Therefore, the con-
veyance carriage 52 can continuously travel at a predeter-
mined speed by receiving the thrust force via the follower
roller 53 or 56 from the respective screw shafis 514, 518,
51C . . . while passing through the respective transferring
regions B3 without any problem.

[0150] In addition, the conveyance carriage driving device
utilizing the screw shaft in the third invention cannot only be
utilized as means for driving and propelling the conveyance
carriage of a carriage type conveyor traveling on the guide
rails laid on the Moor surface but also be utilized as means for
driving and propelling the conveyance carriage of an over-
head conveyor traveling and being supported on a guide rail
bridged at an appropriate height above the floor surface. Fur-
ther. the position of the screw shaft relative to these types of
conveyance carriages is not limited 1o a lower side of the
conveyance carriage, and can be arbitrarily set ata lateral side
and enan upper side, for example, of the conveyance carriage,
asccording to a support structure of the conveyance carriage, a
loading structure of a load, or a similar structure, Therefore,
the juxtaposing direction of the screw shafis arrayed in a

zigzag manner in the conveyance carriage traveling direction

can be configured not only in the (right and left) horizontal
direction but alse in the (up and down) vertical dircction.
Also, the two follower rollers can be supported pivotally so
that its shaft center is not orientated toward the (up and down)
vertical direction but toward the (right and left) horizontal
direction.

Fourth Embodiment

[0151] FIG. 20 and FIG. 21 are views showing a part of a
convevance system configured by utilizing screw shafts for
driving a convevance carriage 71. A conveyance carriage 72
driven and propelled by the screw shafts 71 is provided with:
a pair of front and rear flangeless wheels 74a rolling on one
guide rail 73a, outof a pair of rightand left guide rails 73a and
73b; and a pair of front and rear flanged wheels 746 rolling on
the other guide rail 735 and sandwiching the guide rail 734
from both right and left sides. A required number of screw
shafts 71 are disposed concentrically in series parallel o the
guide rails 73 and 735 at an intermediate position of the pair
of right and left guide rails 73 and 734, At the bottom of the
convevance carriage 72, there are arranged a pair of front and
rear follower rollers 75 and 76 capable of revolution about a
vertical support shaft ata position freely fitted between heli-
cal vanes of the screw shafis 71. The screw shafts 71 are
provided with helical vanes 71q and 715 configured of a
double-blade system which sandwiches the respective fol-
lower rollers 75 and 76 from the both sides in the axial
direction of the screw shaft.

[0152] Ends concentrically adjacent to one another of the
respective screw shafls 71 are operably coupled so as 1©
operably rotate in the same direction at mutually constant
speed via a relay shaft 77 supported at the lateral side of the
ends and transmissionmeans 78 and 79 that utilize a chain for-
a gear), respectively, and also a reducer-equipped motor 81 is
arranged which is for rotation-driving the screw shafts 71
positioned at one end of the traveling route of the conveyance
carriage 72 in an arbitrary direction (positive or negative
direction) via ransmission means 80 utilizing a chain {or a
gear). As a matter of course, it may be configured so that the
screw shaft 71 at the intermediate appropriate position of the
traveling route of the conveyance carriage 72 or the relay shali
77 interlocked with the screw shaft 71 is driven by the
reducer-equipped motor 77. Fach reference numeral 82
denotes bearings for supporting the both ends of the screw
shafts 71, and between the screw shafls 71, anair space 83 in
which the bearing 82 and transmission means 78 and 79 are
placed is secured.

[0153] Out of the pair of front and rear [ollower rollers 75
and 76, the follower roller 75 on a forward direction side
indicated by an arrow is a position-fixed follower roller that is
attached to a fixed position of the convevance carriage 72, and
the rear-side follower roller 76 s a movable follower roller
configured to move freely within a certain range in the axial
direction of the screw shalts 71. An interval between the both
follower rollers 75 and 76 in a state where the movable fol-
Jower roller 76 is brought closest to the position-fixed fol-
lower roller 75 is longer than the interval between the screw
shafts 71, i.e.. the length of the air space 83. Therefore. when
the conveyance carriage 72 passes through the air space 83
between the screw shafts 71, there is 1o instance that both the
pair of front and rear follower rollers 75 and 76 are pulled o’
from the screw shafts 71 on their both sides as a resultofbeing
positioned within the air space 83.



[0154] Next, it will be deseribed in detail below. As shown
in FIG. 22 to FIG. 24, the bottom of the conveyance carriage
72 is attached with a movable follower roller unit 84. The
movable follower roller unit 84 is provided with: an attaching
plate 85 attached to the bottom of the conveyance carriage 72;
a pair of front and rear bearing plates 86q and 864 attached ta
the attaching plate 85; one gnide shait 87 bridged parallel to
the screw shafts 71 between the both bearing plates 86a and
865, a movable body 88 that is slidably supported to this
guide shaft 87 in its axial direction and is positioned adja-
cently to the attaching plate 85 o as to prevent the movable
body 88 from rotating about the guide shaft 87, the movable
follower roller 76 that is supported pivotally to permit revo-
lution by a vertical support shaft 89 at the lower side of the
mavable bady 88; and wrging means 90 for urging the mov-
able follower roller 76 in a direction to keep away from the
position-fixed follower roller 75. In addition, holding means
91 is provided. The urging means 90 is configured by a
compressed coil spring 92, externally fitted to the guide shaft
87 hetween the movable hody 88 and the bearing plate 864,
for urging the mevable body 88 in a direction to keep away
from the position-fixed follower roller 75.

[0155] Theholding means 91 is configured by: a lock mem-
ber 94 of which the one end is pivotally supported vertically
swingably on one side surface of the movable body 88 by a
herizontal support shaft 93 that is crented to a direction
perpendicular to the screw shafts 71: a locked portion 95
releasably engaged with a hook portion 94a that is protrud-
ingly arranged toward a lateral side from one lateral side of
the bearing plate 86a and is arranged protrudingly upward
from the distal end ol the lock member 94. The lock member
94 is provided with a stopper 945 protrudingly arranged
upward [rom the pivot-side end. When the leck member 94
that is urged and turned downward by gravity is.in a non-
positioned state, Le., its hook portion 94a is pulled off down-
ward from the locked portion 95, the stopper 944 comes into
contact with the bottom surface of the attaching plate 85, and
then, the lock member 94 is held in a non-positioned state.
[0156]  As shown in FIG. 20, FIG. 21, and FIG. 25 to FIG.
27. aside of the air space 83 between the screw shafts 71,
switching means 96 is provided. The switching means 96 is
provided witha cam rail 97 laid parallel 1o the screw shafts 71
on the traveling rovte side of the convevance carriage 72. A
distal end lateral side of the lock member 94 is supported
pivatally with a cam follower roller 98 that climbs over the
cam rail 97 and rolls and passes therethrough. The switching
means 96 and the holding means 91 provided in the movable
follower roller 76 are configured so that the action described
below is performed.

[0157]  Thatis, the lock member 94 of the holding means 91
is held in a non-positioned state that is swung to the swing
limit downward by gravity, and the hook portion 94a of the
lock member 94 15 in a state of being pulled off downward
from the locked portion 93. Thus, by the urging force received
from the compressed coil spring 92 of the urzing means 90,
the movable follower roller 76 can move inadirection to keep
away from the position-fixed follower roller 75. At this time,
the urging lorce that the movable follower roller 76 receives
from the compressed coil spring 92 1s larger than a traveling
resistance on the guide rails 73a and 735 of the conveyance
carfage 72 on which a workpiece is mounted. Therefore, as
shown in FIG. 22, the conveyance carriage 72 is pressed
forward by a reaction force obtained when the movable fol-
lower roller 76 pressed backward by the urging force press-
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contacts the rear-side helical vane 715 of the screw shaft 71,
and the position-fixed follower roller 75 is to press-contact
the lront-side helical vane 71a of the screw shafts 71, By the
press-contact of this position-fixed follower roller 75 and the
front-side helical vane Tla of the screw shaft 71, the position -
of the conveyance carriage 72 is determined, and the convey-
ance carriage 72 is in a state where there is no play (rattling)
atallin the axial direction of the screw shafts 71. The position
of the movable follower roller 76 at this time is an expected
active position, and the lock member 94 is configured so that
at this time, when the lock member 94 of the holding means
91 moves upward against gravity, the hook portion 94a at its
distal end is in a state positioned to be engaged with a slight
gap immediately before the locked portion 95, When the
reducer-equipped motor 81 is run in such a state (o operably
rotate all the screw shafts 71 operably coupled to each other
via the transmission means 78 and 79 in the same direction at
constant speed. the rotating screw shafis 71 can drive and
propel forward the conveyance carriage 72 via the movable
follower roller 76 backwardly press-contacted to the rear-side
helical vane 715,

[0158] When the conveyance carriage 72 is traveled in a
forward direction as a result of the rotation-driving of the
screw shafts 71 to allow the front-side position-fixed follower
roller 75 to reach immediately before the alr apace 83
between the screw shafts 71. L.e., the terminal end position of
the upstream screw shafis 71 of the air space 83, as shown in
FIG. 25, along with the traveling of the conveyance carriage
72, the cam follower roller 98 of the holding means 91 (lock
member 94) provided to the rear-side movable follower roller
76 climbs over the cam rail 97 of the switching means 96
provided fo the air space 83, and the lock member 94 is
pushed up from the non-positicned state against gravity. As a

~resulty the lock-membér 94 is.switched to a positioned siate

where the hook portion 94a is engaged with the lacked por-
tion 95, At this time, there is a slight gap between the hook
partion 94a and the locked portion 95, and thus, the lock
member 94 can be reliably switched, without interference, to
the positioned state with the locked portion 95,

[0159]  When the front-side position-fixed follower roller
75 1s pulled off from the terminal end of the upstream screw
shaft 71 of the air space 83 along with the traveling of the
conveyance carriage 72, the restraint by the helical vane 71a
of the screw shaft 71 on the position-fixed follower roller 75
is resolved. However, the lock member 94 of the holding
means 91 is switched to the positioned state as described
above, and the backward movement of the movahle follower
roller 76 by the urging force of the urging means 90 (com-
pressed coil spring 92) is prevented by contact between the
hook pertion 94a and the locked porticn 95, and the movable
follewer roller 76 is held at the expected active position.
Therefore, alter the positian-fixed follower roller 75 is pulled
off from the terminal end of the upstream screw shaft 71 of the
airspace 83, the movable follower roller 76 in a position-fixed
state relative to the conveyance carriage 72 is pushed back-
ward by the rear-side helical vane 715 of the screw shafl 71.
and thereby, the conveyance carriage 72 is to angoingly con-
tinue traveling forward. In addition, when the position-fixed
tollower roller 75 is pulled off from the terminal end of the
screw shaft 71, the conveyance carriage 72, in reality, is 10
move forward by the urging force of the urging means 90 by
a slight gap between the locked portion 935 and the hook
portion 94a of the lock member 94. In other words. even
though there is a slight difference between the expected active




position of the movable follower roller 76 when the both
follower rollers 75 and 76 are fitted between the helical vanes
T1la and 715 of the screw shaft 71 and the expected active
position of the movable follower roller 76 when held by the
lock member 94 of the holding means 91, this difference is so
slight that it is almost negligible.

[0160] When the front-side position-fixed follower roller
75 that has moved within the air space 83 as a result of the
conveyance carriage 72 further traveling forward reaches a
position introduced between the helical vanes 71a and 716 of
the downstream screw shaft 71 of the air space 83, as shown
in FIG. 26, the rear-side movable follower roller 76 has
reached near the terminal end of the screw shaft 71 upstream
of the air space 83. Thereafier, the front-side position-fixed
follower roller 75 is drawn by the helical vane 715 of the
screw shaft 71 downstream of the air space 83, and also the
rear-side movable follower roller 76 is pushed out to within
the air space 83 by the helical vane 715 of the screw shaft 71
upstream of the air space 83. Following this, the front-side
position-fixed follower raller 75 receives the thrust force in
the forward direction by the helical vane 715 of the screw
shaft 71 downstream of the air space 83, and thereby, the
conveyance carriage 72 continues traveling forward.

[0161] As described above, the rear-side movable follower
roller 76 that moves within the air space 83, together with the
front-side position-fixed follower roller 75, is fitted between
the helical vanes 71a and 715 of the screw shafts 71 by the
lock member 94 that has been switched to the positioned state
and the urging force of the urging means 90, and also is held
atthe expected active position thatis substantially the same as
the position when being press-contacted to the rear-side heli-
cal vane 715 by the urging force of the urging means 90.
Therefore, when the conveyance carriage 72 further travels

forward so that the rear-side movable follower roller 76 that. .

has moved within the air space 83 reaches the position intro-
duced between the helical vanes Tla and 716 of the down-
stream screw shaft 71 of the air space 83, as shown in FI1G. 27,
the movable follower roller 76 is smoothly and reliably intro-
duced between the helical vanes 71a and 715 of the screw
shaft 71 while being drawn forward by slightly resisting the
urging lorce of the urging means 90 (compressed coil spring
92 by the rear-side helical vane 714 of the screw shaift 71
[0162]  As described above, when the both pair of front and
rear follower rollers 75 and 76 are transferred between the
helical vanes Tla and 715 of the screw shaft 1 downstream of
the air space 83, the conveyance carriage 72 Is brought info a
state where it is again propelled by the screw shalt 71 as the
expected action would dictate. In this state, the cam follower
roller 98 on the lock member 94 side is pulled off from above
the cam rail 97. At this time, there is a slight gap between the
locked portion 95, and the hook portion 94 of the lock
member 94 that is in the positioned state, and thus, the lock
member 94 is reliably swung downward by gravity and
restored 1o the original non-positioned state.

[0163]  As understood from the above description, the con-
veyance carriage 72 is continuously propelled by the screw
shafts 71 that are concentrically placed m series and are
rotation-driven in the same direction at constant speed, and
travels on the traveling route at a predetermined speed. At this
time, the conveyance carriage 72 travels while receiving the
thrust force from the rear-side movable follower roller 76 ina
state of being positioned by the pair of front and rear follower
rollers 75 and 76 fitted to the screw shafts 71, In this case, only
while passing through the air space 83 between the screw

shafis 71 from the upstream to the downstream, the convey-

ance carriage 72 is positioned only by the position-fixed
follower roller 75 fitted 1o the screw shaft 71 upstream or
downstream of the air space 83, or the movable follower rotler
76 fitted to the screw shaft 71 upstream or downstream of the
air space 83 in a state of being positioned at the expected
active position, and also is traveled by recelving the thrust
force.

[0164]  Inaddition, when the traveling route of the convey-
ance carriage 2 is configured to be a rectangular endless
circulaling route by a turntable-equipped traverser for later-
ally forwarding the conveyance carriage 72 and inverting the
back-and-forth orientation thereof between a going route and
a returning route provided respectively with the screw shalts
71 and between the terminal ends and the start ends of the
both routes, the traveling direction of the conveyance carriage
72 on the respective screw shafis 71 can be rendered constant.
When the conveyance carriage 72 is reciprocated on a single
straight route, the screw shafts 71 may be reversely rotated. In
this case also, in consideration of the position of the both ends
of the cam rail 97 of the switching means 96, it may be
configured so that while the pair of front and rear follower
rollers 75 and 76 are transferred from the upstream to the
downstream of the air space 83 between the screw shafts 71,
the movable follower roller 76 is positioned at the expected
active position by the holding means 91. In other words, the
before-and-after positional relationship between the posi-
tion-fixed follower roller 75 and the movable follower roller
76 may be configured opposite to that in the embodiment.
[0165] Moreover, this type of screw driven convevance
device is capable of changing the traveling speed of the con-
veyance carriage 72 by changing the pitches, i.e., the forward-
ing pitches, of the helical vanes 7la and 71h of the screw
shafts 71 while keeping the rotation speed of the screw shafis -
71 constant. Therefore, there is a case where it is desired that
the conveyance carriage driving route configured by a plural-
ity of screw shafts 71 that are concentrically placed in series
and are operably coupled to each other are divided in a plu-
rality of regions different in forwarding pitch of the screw
shafts 71 and the traveling speed of the conveyance camiage
72 is changed for each region. In such a case, the screw shalls
71 may be configured so that although the forwarding pitches
differ, the interval between the pair of front and rear follower
rollers 75 and 76 (interval when the movable follower roller
7615 at the expected active position) is substantially constant,
and also the forwarding pitch is rendered identical before and
after the airspace 83 between the screw shafls 71, In this case,
when the follower roller moves over the regions different in
forwarding pitch on a single screw shaft 71, the interval
between the pair of front and rear follower rallers 75 and 76
fluctuates temporarily. To solve this, it may be configured so
that the fuctuation of the interval between the pair of front
and rear follower rollers 75 and 76 1s absorbed by the move-
ment of the mavable follower raller 76 in the axial direction of
the screw shaft.

[0166] Inaddition, the configuration of the holding means
91 for positioning the movable follower reller 76 at the
expected active position, or the configuration of the switching
means 96 is not limited to that shown in the embodiment,
Moreover. in the embodiment, the movable follower roller 76
is urzed by the urging means 90 in a direction to keep aweay
from the position-fixed follower roller 75, However, it may
also be possible to configure so that the movable follower
roller 76 is urged in a direction to come closer to the position-



fixed follower roller 75. Inthis case, the pair of front and rear
follewer rollers 75 and 76 are to press-contact the helical
vanes 71h and Tla positioned nside these follower rollers 75
and 76 by the urging force of the urging means. Further, it is
configured so that the lock member 94 confignring the hold-
ing means 91 is urged and held in a non-positioned state by
gravity. However, it may also be configured so that the lock
member 94 s urged and held in 2 non-positioned state by the
urging force of a spring.

[0167]  Further, the screw shaft in the screw driven convey-
ance device accerding 1o the fourth invention cannot only be
uiilized as means for driving and propelling the conveyance
carriage of a carriage type conveyor traveling on the guide
rails laid on the floor surface but also be utilized as means for
driving and propelling the conveyance carfage of an aver-
head conveyor traveling and being supported on a guide rail
bridged at an appropriate height above the floor surface.
Mareover, the position of the screw shaft relative to these
types of conveyance carriages is nat limited to a lower side of
the conveyance carriage, and can be arbitrarily set at a lateral

side apd on an upper side. for example, of the conveyance
carriage, according 1o a support structure of the conveyance
carriage, a leading structure of a load, or a similar structure.
Further, also the position-fixed follower roller and the mov-
able follower roller can be supported pivotally so that their
shaft centers are not orientated toward the (up and down)
vertical direction but toward the (right and left) horizontal
direction. Therefore, in a case of an embodiment in which the
lock member 94 is adopted as holding means, the moving
direction of the Iock membBer 94 cannot be the up and down
direction but the horizontal direction, and a spring can be
provided as urging means for the lock member 94,

Fifth Iimbodiment

[0168] FIG. 28 and FIG. 29 are views each showing a part
of'a screw driven conveyance device, A convevance carriage
102 driven and propelled by screw shafts 101 is provided
with: a pairoffrent and rear flangeless wheels 104a rolling on
one guide rail 1034, out of a pair of right and left guide rails
103a and 1035, a pair of front and rear flanged wheels 1045
rolling on the other guiderail 1034 and sandwiching the guide
rail 1035 from both right and left sides. A required number of
screw shafts 101 are disposed concentrically in series parallel
to the guide rails 103¢ and 1035 at an intermediate position of
the pair of right and left guide rails 1034 and 1035 At the
bottom of the conveyance carriage 102, there is arranged a
follower roller 105 capable of revolution about a vertical
support shaft ata position freely fitted between helical vanes
101a of the screw shafis 101. Further, ata Jateral-side position
of one end of the respective screw shafts 101, auxiliary screw
shafts 106 are disposed parallel to each screw shalt 101. At the
bottom of the conveyance carriage 101, there is arranged an
auwxiliary follewer roller 107 capable of revolution abeut a
vertical support shall al a position freely fitted between the
helical vanes 106a of the auxiliary screw shaft 106, In addi-
tion. the helical vanes 101a of the screw shafts 101 and the
helical vanes 1064 of the auxiliary screw shafts 106 are con-
figured of a donble-blade sysiem in which the follower roller
105 and the auxiliary follower roller 107 are sandwiched from
both sides of the axial direction of the screw shaft.

[0169]  Ends concentrically adjacent to one another of the
respective screw shafls 101 are operably coupled so as to
operably rotate in the same direction at mutually constant
speed via one end of the auxiliary screw shafis 106 positioned
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at the lateral side of the ends and transmission means 108 and

109 that utilize a chain (or a gear), and also a reducer-
equipped motor 111 is arranged which is for rotation-driving
the screw shafts 101 positioned at cne end of the traveling
route of the conveyance carriage 102 in an arbitrary direction
{positive or negative direction) via transmission means 110
tilizing a chain (or a gear). As a matter of course, it may also
be configured so that the screw shafts 101 at the intermediate
appropriate position of the traveling route of the conveyance
carriage 102 or the auxiliary screw shafts 106 interlocked
with the screw shafts 101 are driven by the reducer-equipped
motor.

[0170] According to the above-described configuration,
when the reducer-equipped motor 111 is run 10 operably
rotate all the serew shafls 101 operably coupled to each other
and the auxiliary screw shafts 106 via the transmission means
108 and 109 in the same direction at constant speed, and the
rotating screw shafts 107 or the rotating auxiliary screw shalts
106 can drive and propel the conveyance carriage 102 in the
forwarding direction of the helical vanes 1014 and 1064 via
the auxiliary follower roller 107 or the follower roller 105
[reely fitted between the helical vanes 101a and 106a of the
respective screw shaft 101 and auxiliary screw shalt 106. At
this time, a relative positional relationship of the respective
screw shafts 101, auxiliary screw shafis 106, the [ollower
roller 105, and the auxiliary follower roller 107, and a phase
relationship of the helical vanes 101a and 1064 of the respec-
tive screw shafts 101 and 106 are set so that the conveyance
carriage 102 can be driven and propelled as deseribed below.
[0171]  That is, when the serew shafts 101 and the auxiliary
screw shafis 106 are normal-rotation driven so that the con-
veyance carriage 102 travels forward in a direction of arrows
shown in FIC. 28 and FIG. 29, before the follower roller 105

-is pulled-off from the end of a single screw shalt 161, the -

auxiliary follower roller 107 is fitted in between the helical
vanes 106a of the auxiliary screw shafis 106 juxtaposed with
the screw shaft 101, and the follower roller 105 that has
moved between the front and rear screw shafts 101 can be
fitted in between the helical vanes 101« of the downstream
screw shafis 101 before the auxiliary follower roller 107 is
pulled off from the end of this auxiliary screw shaft 106.
Therefore, when the screw shafts 101 and the auxiliary screw
shafts 106 are reversely driven so that the convevance car-
riage 2 travels in a backward direction opposite to the arrows,
before the follower roller 105 is pulled off from the end of a
single screw shalt 101, the auxiliary follower roller 107 is
fitted in between the helical vanes 1064 of the auxiliary screw
shafts 106 juxtaposed with the screw shafls 101 downstream
of the screw shaft 101, and the follower roller 105 that has
moved between the front and rear screw shafts 101 1s o he
fited in between the helical vanes 101a of the downstream
screw shafts 101 before the awxiliary follower roller 107 is
pulled off from the end of this auxiliary screw shafl 106,

[0172] The fifth inventionrelates to the serew shafis 101 for
driving a conveyance cardage, utilized for the screw driven
conveyance device, as described above. The details of the
screw shaft 101 used in the fifth embediment according to the
fifth invention will be described based on FIG. 30 to FIG. 32.
The illustrated screw shaft 101 15 configured by a single
center shafi rod 112 and a required number of (cight. in the
illustrated example) cylindrical screw single bodies 113, The
center shaft rod 112 is a solid columnar axial body, and is
composed of a spindle 114 0 which the cylindrical screw
single body 113 is fixed in an externally fitted manner, and a




small-radius protruded shaft 115 protruding concentrically
from both ends of this spindle 114. The both ends of the
spindle 114 are formed with helical shafts 114a and 1145 for
respectively fitting by screwing fastening nuts 116a and 1165,
[0173]  The respective cylindrical screw single bodies 113
are the same in structure and size, each composed of a cylin-
drical main body 117 and a helical vane 118 protrudingly
arranged outside of the cylindrical main body 117. Atoneend
of the eylindrical main body 117, a protruded cylinder shaf
1174 is concentrically arrmunged protrudingly. Inside of the
other end of the cylindrical main body 117, an annular recess
1175 having an nver radius and a depth capable of nicely
fitting internally to the protruded cvlinder shaft 117a of the
other cylindrical screw single body 113 is concentrically
[ormed. Through holes 119 and 120 in a radial direction are
arranged on peripheral walls of the protruded cylinder shaft
117q and the annular recess 1175, respectively, so as to form
one through hole in a radial direction that concentrically
continues with each other. This through hole is formed when
the both cylindrical screw single bodies 113 are relatively
rotated about the shaft center so as to permit continuation of
the helical vanes 118 of the both cylindrical screw single
bodies 113 in order to form one helical vane in a state where
the protruded cylinder shafl 1172 of one cylindrical screw
single bady 113 is internally fitted to the annular recess 1175
of the other cylindrical screw single body 113. In addition,
reference numeral 121 denotes an end cap, The end cap 121 is
provided with: the protruded cylinder shaft 117« internally
fitted to the annular recess 1175 of a cylindrical screw single
boedy 113 ona side to which the annular recess 175 1s exposed
(in this case, the cylindrical screw single body 113 1s selected
out of the cylindrical screw single bodies 113 positioned at
the both ends of a line of a required number of cylindrcal
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- .screw. single bodies 113 concentrically in series); and a ..

through hole 119 communicated with the through hole 120 on
the peripheral wall of the annular recess 1175, In addition, the
helical vane 118 is configured of a double-blade system in
which the follower roller 105 is sandwiched from both sides
of the axial direction of the screw shaft.

[0174] When the screw shaft 101 is assembled. the pro-
truded eylinder shafts 117 of the respective cylindrical screw
single bodies 113 are internally fitted to the annular recesses
1175 of other respective cylindrical screw single bodies 113,
ag shown in FI1G., 31, and also the two cylindrical screw single
bodies 113 adjacent in the axial direction are relatively
rotated about its shall center to place the through holes 119 of
the mutuslly fitted protruded cylinder shafts 117« in align-
ment with the through holes 120 on the peripheral wall of the

annular recesses 1175 In this state, a coupling tool (for

example, aspring pin) 122 is press-fitted into the both through
holes 119 and 120 continued concentrically in this radial
direction, as shown in FIG. 32, therehy linking munally the
two eylindrical screw single bodies 113 adjacent in the axial
direction for integration. When a required number of cylin-
drical screw single bodies 113 have been thus concentrically
connected in series. the eylindrical screw single body 113 on
a side to which the annular recess 1175 1s exposed, out of' the
cvlindrical screw single budies 113 positioned at the both
ends, is to be [itted with the end cap 121 (which is aftached by
the coupling ool 122} according to the same procedureas that
for connecting the cvlindrical screw single bodies 113 to each
other. The center shaft rod 112 is inserted to a line of the
required number of eylindrical screw single bodies 113 thus
integrated. and by means of fastening of the fastening nuts

“116a and 1165 fitted by screwing to the helical shafts 114a

and 1145 at the both ends of the center shalt rod 112, the
required number of cylindrical screw single bodies 113 exter-
nally fitted to the center shaft rod 112 w be concentrically
arranged in series are sandwiched in the axial direction and
fixed to the center shaft rod 112.-

[0175] The above-described assembly work completes the
screw shaft 101, having the small-radius protruded shafls 115
at the both ends of the center shaft rod 112 being concentri-
cally protruded from ke both ends in the axial direction, and
being provided with the helical vanes 101g that are formed by
the respective helical vanes 118 of the required number of
cylindrical serew single bodies 113 fixed by being extermally
fitted to the center shaft rod 112 and that are continued over
the entire length. In addition, it may be possible to perform
work in which while sequentially externally fitting the cvlin-
drical screw single bodies 113 to the center shaft rod 112, the
protruded cylinder shafts 1174 of the two cylindrical screw
single bodies 113 adjacent in the axial direction and the
ammnular recess 1175 are fitted on this center shaft rod 112 and
coupled by the coupling tocl 122 for integration.

[0176] The screw shait 101 thus assembled can be sup-
ported by the bearing 123 as shown in FIG. 28 to F1G. 30 by
utilizing the small-radius protruded shafts 115 at both ends,
and can also be attached with a sprocket wheel or a gear
configuring the transmission means 108 to 110 in the small-
radius protruded shafis 115 protruded from the bearing 123.
Moreover, the rotating force transmitted from the small-ra-
dius protruded shaft 115 atone end to the center shaft rod 112
undergoes: friction occurring between ihe end surface of the
fastening nuts 116a and 1165 and the protruded cylinder shaft
117a of one cylindrical screw single bady 113 press-con-
tacted by these nuts 116a and 1165 and the end surface of the

end ‘edp 121;, and thie coupling tool 122, for coupling the. ..

respective cylindrical screw single bodies 113 to cach other,
In this way, the rotating is transmitted to all the cylindrical
screw single bodies 113. As a result, the helical vanes 101qa
that are formed by the helical vanes 118 of the respective
cylindrical screw single bodies 113 and that are continued
over the entire length are rotated integrally, thereby making it
possible to drive and propel the conveyance carfiuge 102 via
the follower roller 105 freely fitted between the helical vanes
107 a.

[0177] Inaddition, the annular recesses 1175 of the cylin-
drical screw single bodies 113 are not particularly essential.
When the protruded cylindrcal shafts 1174 are redesigned as
having an outer radius nicely fitted to the center hole of the
cylindrical main body 117, the annular recesses 1176 can be
abolished. Further, as shown in FI1G. 28 and FIG. 29, when the
auxiliary screw shafts 106 are used in combination, its struc-
ture may be arbitrarily configured. Depending on the length
of the auxiliary screw shafts 106, the auxiliary screw shalts
106 may he configured similar to the screw shaits 101 by a
single shorter center shaft rod 112 and one or a plurality of
cylindrical screw single bodies 113.

[0178] In additon, in the embodiment, the rotating force
between the cylindrical screw single bodies 113 adjacent in
the axial direction is ransmitted by the ceupling ol 122 for
connecting these eylindrical screw single bodies 113 o each
other. However, as shown in FIG. 33 to FIG. 33, by a shafi-
direction key 124 set between the protruded cylinder shaft
1174 of one cyvlindrical screw single body 113 and the eylin-
drical end of the other cylindrical screw single body 113
extemally fitted to the protruded cylinder shafi 117a, the



rotating force hetween the both cylindrical screw single bod-
ies 113 adjacent in the axial direction can be transmitted. In
this case, the kev 124 mayv be molded mntegrally to the pro-
truded cylinder shalt 1174 as shown in FIG. 33 and TIG. 34,
and a key groove 125 may be arranged on the inside of the
cylindrical end of the other eylindrieal serew single body 113.
As shown in FIG. 35, key grooves 125q and 1250 may be
arranged in the both protruded cylinder shaft 117a of one
cylindrical screw single body 113 and inside of the cylindrical
end of the other cylindrical screw single body 113, and a key
124, which 15 a separate component, fitted between the both
key grooves 125q and 1256 may also be used.

[0179]  Further, as means for transmitting the rotating force
between the cylindrical screw single bodies 113 adjacent in
the axial direction. as shown in FIG. 36. the respective cylin-
drical screw single bodies 113 may be arranged with a pro-
truded square shaft 126 arranged in a manner to concentri-
cally protrude from the one end and a square hole 127
concentrically formed at the other end. When the protruded
square shaft 126 of one cylindrical screw single body 113 and
the square hole 127 of the other cylindrical screw single body
113 arefitted, the cylindrical screw single bodies 113 adjacent
in the axial direction may also be connected in a state to
prevent the relative rotation in a circumferential direction.
The protruded square shalt 126 and the square hole 127 may
be formed hexagonally, for example.

[0180] Further, as shown in FIG. 37, the spindle 114 of the
center shaft rod 112 may be arranged with the key groove 128
that is continued over the entire length of the spindle 114, and
the key 130 is interposed between the key groove 129 formed
at least on the inner circumierential surface at one end of the
respective cylindrical screw single bodies 113 and the key
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groove 128 anthe center shaft rod 112 side. Inthis way, itmay

be configured s that the rotating force is directly transmitted
to the respective cylindrical screw single bodies 113 via the
key 130 from center shaft rod 112. [n this case, as illustrated,
at the both ends of the respective cyvlindrical screw single
bodies 113 (cylindrical main body 117), the through hole
portion 131 with its inner radius nicely externally fitted to the
spindle 114 of the center shaft rod 112 is arranged, and on the
inner circumferential surface of the through hole portion 131,
the kev groove 129 that releases only to ontside relative to the
axial direction is formed. As a result, between the two cylin-
drical serew single bodies 113 adjacent in the axial direction,
the single key 130 fitted to the key groove 128 on the center
shaft rod 112 side can be fitted across between the key
grooves 129 of the both cylindrical screw single bodies 113.
[nn this case, the key grooves 129 on the outer end side of the
cylindrical screw single bodies 113 at the both ends are not
assembled with the key 130 or are fitted with a key having a
halflength thereto, and the fastening nuts 116a and 1166 may
be fastened from the outside of the key groove 129, As a
matter of course, also in a configiration such that the pro-
truded cylindershaft 1174 is protrudingly arranged atone end
of the cylindrical screw single body 113 (cylindrical main
boedy 117 and the end cap 121 is used incombination, the key
groove 129 with the both ends in the axial direction being
closed toward the inner circumferential surface of the pro-
ruded cylinder shaft 117a s arranged. In this way, the con-
figuration shown in FIG. 37 can be implemented.

[0181) The cylindrical screw single body 113 may be
manufactured by welding the helical vane 118 composed ofa
metal plate into the eylindrical main hody 117 made of metal.
Besides, it is possible 1o adopt methods, such as synthetic

resin molding, casting, and lost-wax processing, for inte-
grally molding the eylindrical main body 117 and the helical
vane 118.

[0182] Inaddition, the screw shafl for driving a conveyance
carriage according to the fifth invention cannot only be ut-
lized as means for driving and propelling the conveyance
carriage of 4 carrlage type conveyor traveling on the guide
rails laid on the ficor surface but also be utilized as means for
driving and propelling the conveyance carriage of an over-
head conveyor traveling and being supported on a guide rail
bridged at an appropriate height above the floor surface.
Allernatively, the position of the screw shall relative o these
types of conveyanee carriages is not limited 10 a lower side of
the conveyance carriage, and can be arbitranly set ata lateral
side and on an upper side, for example, of the conveyvance
carfage, according 1o a support structure of the conveyance
carfage, 4 loading structure of a load, or a similar structure,
Therefore, as shown in the embodiment, when the auxiliary
screw shalft 6 is used in combination, the juxtaposing direc-
tion of the serew shafi 101 and the auxiliary screw shaft 106
is not limited to the (right and left) horizontal lateral direction.
These components may also be juxtaposed 1n the {up and
down) vertical direction.

What Is claimed is:
1. A screw driven conveyance device compnsing:
screw shafls that are rotation-driven are placed along a
traveling route of a conveyance carringe;
the conveyance carriage is arranged with a follower roller
engaged with the screw shafts; and
the conveyance carriage is propelled by rotation-driving of
the screw shafts, wherein
a plurality of screw shafts are concentrically placed in
. series with air spaces befween lhe respeclive screw
* shafs, ' o o
at a lateral side of an end, adjacent to the air space, of one
of the two screw shafts positioned before and after the air
space between the screw shafls, shorter auxiliary screw
shafts are placed in juxtaposition with the screw shafis,
the auxiliary screw shafts are rotation-driven operably 1o
the screw shafts and have the same forwarding pitch as
that of the juxtaposed screw shafls,
the conveyance carriage is arranged with, in addition to the
follower raller, an auxiliary follower roller engaged with
the auxiliary screw shaft, and
an interval in an axial direction of the screw shaft between
the follower roller and the auxiliary follower roller and o
length of the auxiliary screw shait are set so that while
the follower roller moves through the air space between
the serew shafts, the auxiliary follower roller is engaged
with the auxiliary screw shaft.
2. The screw driven conveyance device according to claim
1, wherein
ends, adjacent to theair spaces between the screw shafis, of
the respective screw shafts are operably coupled 10 each
other by two transmission means for relaying ends of'a
side of the air space between the screw shafls of the
auxiliary screw shalis.
3. The screw driven convevance device according to elaim
1, whercin
within o trausferring region provided with one auxiliary
serew shaft and one air space between the serew shalls,
forwarding pitches of the screw shaft and the auxiliary
screw shall do not change.




in a location other than the transferring region, a borderline
between two (front and rear) regions different in for-
warding pitch of the screw shaft is placed, and

the forwarding pitches of the screw shaft and the auxiliary
serew shaft in the transferring region are set o an integer
fraction of the interval in the axial direction of the screw
shaft between the follower roller and the auxiliary fol-
lower roller,

4. A screw driven conveyance device comprising:

screw shalts that are rotation-driven are placed along a
traveling route of a convevance carriage;

the conveyance carrlage is arranged with a follower roller
engaged with the screw shafts; and

the conveyance carriage is propelled by rotation driving of
the screw shafts, wherein )

a plurality of screw shafts are concentrically placed in
series with air spaces between the respective screw
shafis,

in the conveyance carriage, a pair of front and rear follower
rollers fitted hetween helical vanes at two locations,
which are front and rear locations, in the axial direction
of the screw shaft are pivotally supported at an interval
wider than a length of the air space between the screw
shafts,

cne follower roller is a position-fixed follower roller,

the other follower roller is a movable follower roller con-
figured to move freely between an active position fitted
between the helical vanes of the screw shafts and a
non-active position separated from between the helical
vanes,

holding means for holding the movable fellower roller at
the non-active position is arranged,
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in the air space between the screw shafts, switching means .
for temporarily’ switching the movable follower roller -

from the non-active position to the active position is
provided, and

while the position-fixed follower roller is transferred from
the screw shaft upstream of the air space to the screw
shaft downstream thereof, the movable follower roller
that has been temporarily switched to the active position
is fitted to the screw shaft upstream or downstream of the
air space,

5. The screw driven conveyance device according to claim

. wherein

the movable follower roller is pivotally supported by a
movable body supported movably within a certain range
in a straight line direction parallel to a shalt center of the
movable follower roller,

the holding means is configured by a spring that urges the
movable bady ina direction o keep away from the screw
shafts so as to hold the movable follower roller at the
non-active position, and

the switching means is configured by a cam rail for holding
a mavable follower roller by acting on a cam follower
roller arranged in the movable bedy to move the mov-
able follower roller ta the active position.

6. The screw driven conveyanee device according to claim

. wherein

in the movable body, a pair of cam follower rollers posi-
tioned on bath sides of the screw shaft are pivotally
supported, and

the cam rail is provided with a pair of cam rails placed in
juxtaposition so as o respectively act on the pair of cam
follower rellers.

7. The screw driven conveyance device according to claim

35, wherein

a forcibly restoring cam rail for forcing a retum of the
movable follower roller back to the non-active position
by acting on the cam follower roller is provided when the
cam follower roller leaves the cam rail.

8. The screw driven conveyance device according to claim

4, wherein

within a tansferring region including one air space
between the screw shafts and the switching means pro-
vided therelo, a forwarding pitch o[ the serew shallisnot
changed.

inalocation other than the transferring region, a borderline
between two (front and rear) regions different in for-
warding pitch of the screw shaft is placed. and

the forwarding pitch of the screw shaft in the transfernng
region is set to an integer fraction of an interval in the
axial direction of the screw shaft between the position-
fixed follower roller and the movable follower roller.

9. A screw driven conveyance device coniprising:

screw shafts that are rotation-driven are placed along a
traveling route of a conveyance carriage;

the conveyance carriage is arranged with a follower roller
engaged with the screw shafts; and

the conveyance carriage is propelled by rotation-driving of
the screw shafts, wherein

a plurality of screw shafts arrayed in the traveling route
direction are arrayed in two lines in a zigzag manner so
that the screw shafts sequentially differ in line,

the conveyance carriage is arranged with two follower
rollers, each of which can be respectively fitted to two
lines of the screw shafts concentrically arranged inseries
foreach line,and - .

with respect to the screw shafts in two lines and the two
follower rollers. the two follower rollers are alternately
engaged with the screw shafls in the respective linesina
region other than the transferring regicns between the
two screw shafts adjacent before and after and different
in line, and also are placed so that in the transferring
region, before one follower roller is separated from the
upstream screw shafts of one line, the other follower
roller is engaged with the downstream screw shafls of
the other line.

10. The screvw driven conveyance device according to claim

9, wherein

as the transferring region, a first transferring region in
which the two screw shafts adjacent before and after and
different in line are respectively kept apart in the axial
direction of the screw shaft and a second transferring
region in which ends of the two screw shafls adjacent
hefore and after and different in line are respectively
overlapped are alternately arranged, and

the two follower rollers are deviated in position in the axial
direction of the screw shaft by a distance longer than an
interval in the axial direction of the screw shafl between
the two screw shafis adjacent before and after and dif-
ferent in line in the first transferring region and shorter
than an overlapping length of the ends of the two serew
shafls in the second transferring region.

11. The screw driven conveyance device according to clain

10, wherein

within the first and second transferring regions. the for-
warding pitches of the screw shafls are not changed.



n a location other than the first and second transferring
regions, a borderline between two (front and rear)
regions different in forwarding pitch of the screw shaftis
placed, and

the forwarding pitches of the screw shafts in the first and
second transferring regions are set to an integer fraction
of an interval in the axial direction of the screw shaft
between the two follower rollers.

12. The screw driven conveyvance device according to claim

9. wherein

the transferring region is confignred so that ends of the two
screw shafts adjacent before and after and different in
line are respectively overlapped, and

the two follower rollers are juxtaposed symmetrically in a

direction perpendicular to the axial direction of the -

screw shaft so as to be simultaneously fitted to the ends
of the two screw shafts adjacent before and after the
transferring region and different in line.

13. The screw driven conveyance device according to claim

12. wherein

within the transferring region, a forwarding pitch of the
screw shaft does not change, and

ina location other than the transferring region, a borderline
between two (front and rear) regions different in for-
warding pitch of the screw shalt is placed.

14. A screw driven conveyatce device comprising:

screw shafts that are rotation-driven are placed along a
traveling route of a conveyance carriage:

the conveyance carriage is arranged with a follower roller
engaged with the screw shafts; and

the conveyance carriage is propelled by rotation-driving of
the screw shafts, wherein

inthe conveyance carriage, a pair of front and rear follower .

rollers fitted between helical vanes at two locations,
which are front and rear locations, in the axial direction
of the screw shaft are pivotally supported,

one follower reller is a position-fixed follower roller,

the other follower roller is a movable follower roller sup-
ported movably within a certain range in the axial direc-
tion of the screw shaft,

urging means for urging the movable follower roller in one
orentation of a moving direction of the movable fol-
lower roller is provided, and

when the pair of front and rear follower rollers are press-
contacted in an opposite orientation to each other to the
helical vanes of the screw shaft positioned on one side of
the respective follower rollers, a position of the convey-
ance carriage relative to the screw shaft is determined.

15. The screw driven conveyance device according to claim

14, wherein o

a plurality of screw shafts are concentrically placed in
series with an air space not wider than an interval
between a pair of front and rear follower rollers,

the movable follower roller is provided with holding means
for positioning the movable follower roller at a position
when the pair of front and rear follower rollers are fitted
between the helical vanes of a single screw shatt so asto
be respectively press-contacted to the helical vane on
one side,

the air space between the screw shafts is provided with
switching means for switching the holding means from
a non-positioned state to a positioned state upstream of
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the air space and returning the holding means from the
positioned state back to the non-positioned state down-
stream of the air space, and

while the pair of front and rear follower rollers are trans-
ferred from upstream to downstream of the air space
between the screw shafts, the movable follower roller is
positioned by the holding means.

16. The screw driven conveyance device according to claim

15, wherein

the movable follower roller is pivetally supported by a
movable bady supported movably within a certain range
in the axial direction of the screw shaft,

the urging means is configured by a spring for urging the
movable body In one direction,

the holding means is configured by a locked portion
arranged on a convevance carriage side, anda lock mem-
ber that is pivotally supported by the movable body in a
mannerto be releasably engaged with the locked portion
and that is wvrged and held in a non-positioned state
pulled off from the locked portion,

the switching means is provided with a cam rail arranged
on a side of the traveling route of the conveyance car-
riage so as to act on the cam follower roller arranged in
the lock member, and

while the pair of front and rear follower rollers are trans-
ferred from upstream to downstream of the air space
between the screw shafls, the cam rail holds the lock
member via the cam follower roller in a positioned state
engaged with the locked portion.

17. A screw driven conveyance device comprising:

screw shafts that are rotation-driven are placed aleng a
traveling route of a conveyance carriage;

the conveyance carriage is arranged with a follower roller
engaged with the screw shaft; and

the conveyance camage is propelled by rotation-driving of
the screw shaft, wherein

the screw shaft is composed of: a center shaft rod of which
the both ends are supported to permit revolution by a
bearing; and a plurality of cylindrical screw single bod-
ies fixed in an externally fitted manner to the center shaft
rod 50 as to be arranged in series in an axial direction of
the center shaft rod, and

the respecfive cylindrical screw single bodies are com-
posed of a cylindrical main body and a helical vane
protrudingly arranged cutside of the cylindrical main
body, and are each fixed in an externally fitted manner to
the center shaft rod so that the helical vane is continued
in an axial direction of the center shaft rod.

18. The screw driven conveyance device according to claim

17, wherein
= the respective cylindrical screw single bodies are provided

with a protruded cylinder shaft arranged in a manner to
concentrically protrude from the one end, and

the cylindrical screw single bodies adjacent in the axial
direction are configured so that the protruded cylinder
shatt of one cylindrical screw single body is fitted con-
centrically to inside the end of the other ¢ylindrcal
screw single body, and also are connected in a state
where a relative rotation in a cireumferential direction
and a relative movement in an axial direction of the both
screw single bodies are inhibited by a coupling tool
attached in a radial direction in a fitting location of the
both screw single bodies.




19. The serew driven conveyance device according to claim
17, wherein '

the respective cylindrical screw single bodies are provided
with a protruded cylinder shaft arranged in a manner to
concentrically protrude from the one end, and

the cylindrical screw single bodies adjacent in the axial
direction are configured so that the protruded cylinder
shaft of one cylindrical screw single body is fitted con-
centrically to inside the end of the other cylindrical
screw single hody, and also are connected in a state
where a relative rotation of the both single bodies ina
circumferential direction is inhibited by a shafi-direc-
tion key set between the both screw single bodies at a
fitting location thereof.

20. The screw driven conveyance device according to claim

17. wherein '

the respective cylindrical screw single bodies are provided
with a protruded square shaft arranged in a manner to
concentrically protrude from the one end, and a square
hole formed concentrically at the other end, and

the cylindrical screw single bodies adjacent in the axial
direction are connected in a state where a relative rota-
tion of the both screw single bodies in a circumferential
direction is Inhibited as a result of the protruded square

 shafi of one cvlindrical screw single body being fitted

concentrically to the square hole of the other cylindrcal
screw single body.

21. Thescrew driven conveyance device according to claim

17, wherein

in a center shaft rod, a key groove is fonmed continuously
in an axial direction,

the respective cylindrical screw single bodies are formed
withakey grooveinside ofat least one end of each screw
single body, and

the respective cylindrical screw single bodies are attached
to a center shaft rod in a state where a relative rotation in
a circumferential direction is inhibited by a key fitted
across the key groove on a side of the respective eylin-
drical screw single bodies and the key groove onasideof
the center shalt rod. )

22. The screw driven conveyance device according Lo claim

18, wherein

a plurality of cylindrical screw single bodies in an axial
direction extemally fitted to the center shafl rad are
fastened in the axial direction by a nut fitted by screwing
to an end of the center shait rod. '
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