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La invención a que se r e f ie r e  la  presente memoria constituye 

una novedad in d u s tr ia l  de c a r a c te r í s t ic a s  y v e n ta ja s  que l a  hacen me­

recedora del p r iv ile g io  de exp lotación  ex c lu siv a  que por e l l a  se  so­

l i c i t a ,  de acuerdo con l a s  p rescr ip c io n es del E sta tu to  v igen te  de Pro­

piedad In d u str ia l de 26 de jun io  de 1929 , tex to  refundido publicado 

e l  30 de a b r i l  de 1930 .

E ste  Modelo de U tilid ad  se  contrae a unos perfeccionam ientos 

in troducidos en l a  máquina dobladora autom ática monodisco, ob jeto  del 

Modelo de U tilid ad  n9 108.4*!6, concedido a l  propio s o l ic i t a n te .

Ante l a  im p osib ilidad  m ateria l de proteger l a s  m ejoras a  que 

nos estamos re fir ie n d o  en concepto de C ertificad o  de Adición, se  so­

l i c i t a  un nuevo r e g is t r o  de Modelo de U tilid a d  que s in  perder su 

ca rao te r  de independiente, debe en la  p rá c tic a  con siderarse  como una 

extensión  del anteriorm ente c itad ó  108. 416 .

La descrip c ión  del nuevo Modelo, se  r e a l iz a  con ayuda de lo s  

d ib u jo s que se adjuntan a base de lo s  cu a le s se  expone l a  e stru c tu ­

ra  del mismo a l propio tiempo que su funcionamiento.

En lo s  p lanos:

Lámina 1 .-  V ariante para se lecció n  de ángulos de doblado

" 2 . -  D isp o sitiv o  para l a  ejecución  de quiebros de una

so la  vez.

"  3 . -  D isp o sitiv o  para l a  e jecución  de e s tr ib o s  poligona­

le s  de cualqu ier número de lad o s.

" 4 . -  D isp o sitiv o  para l a  e jecución  de e s tr ib o s  c irc u la ­

r e s  continuos.

" 5 . -  D isp o sitiv o  para l a  e jecución  de quiebros continuos

para r io s t r a s  de v ig a s  l ig e r a s .

V ariante para se lecc ió n  de ángulos de.dob lado .—

C onsiste en un nuevo procedimiento de se lecc io n ar  lo s  grados 

de recorrid o  del p la to  portador de lo s  bulones de a r r a s t r e ,  cuya
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m isión e s l a  de doblar h ie rro s para l a  construcción .

En derredor del p la to  de un grueso determinado, va p racticad a  

una oanal en l a  que se  d e slizan  v a r io s  to p e s. Dos de e l lo s  que seña­

lamos con 1 y  2 tiemen como o b je to , l a  parada a l  regreso  del p la to  a 

su punto de p a rtid a  e l prim ero, que generalmente se s i tú a  siempre don­

de en l a  f ig u ra  señalamos con 1 ; y  e l  o tro  se  coloca en e l  lu gar 

d e l máximo reco rrid o  que se  qu iera dar a l  p la to  y va señalado en l a  

misma f ig u ra  con 2 . El re s to  de top es que en l a  f ig u ra  1, señalamos co 

3 , 4 y  5 ^0 e s  l im ita t iv o , sino que se  pueden añ ad ir o suprim ir según 

e l  n0 de d is t in to s  ángulos o doblados que se  hayan de obtener en un 

trabad o determinado.

E sto s últim os topes son de b isa g ra  y e stán  d isp u esto s de t a l  

forma que pueden se r  levantados o bajados a l  r e a l iz a r  e l  ángulo oorres 

pondiente a cada uno.

Debajo del p lato  y en lo s  lu g ares señalados en l a  f ig u ra  no 1 

con 6 y  7 e stán  situ ad o s e l pulsador para lo s  topes que actúa sobre e l 

contactor que o rig in a  e l regreso  del p la to  y asimismo e l  pulsador de 

parada que actúa a l  f in a l  del c ic lo  respectivam ente.

D isp o sitiv o  para l a  eieouoión de qu iebros de una so la  v e z .-

Han sido  acoplados unos ú t i l e s  que permiten lo g ra r  lo s  quie­

bros de una so la  v ez . En ambos lad o s de l a  máquina n" 1 situam os una 

mesa de tra b a jo  2 , con r o d i l lo s  3 , para deslizam iento  de l a s  b a rra s .

A cada una de e l l a s  proveemos de un ú t i l  A fácilm ente acop lab le  en e l  

lu g ar  mas adecuado según l a  lon gitud  de l a s  b arra s y  e s tá  compuesto 

por un soporte con gu ia 4 para un tope 5 , llevad o  por un to r n il lo  6, 

accionado por una m anecilla  volan te  7 *

Sobre l a  máquina se  adaptan dos su fr id o re s  8, con r o d i l lo s  

d e s liz a n te s  9* que se sitú an  sobre l a s  r e g la s  10 en e l  punto o d i s ­

tan c ia  lim itad o ra  que req u ie ra  e l  tra b a jo  a e fe c tu a r . (En la e  f ig u ra s  

3 y 4 queda c la ro  e l  proceso de trab a jo  que se r e a l iz a  con lo s  ú t i l e s
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reseñados ( f ig u ra  n" 2 a lzad o ; f ig u ra  n^ 3 quiebro de un lad o ; f ig u ra  

no 4 quiebro del o tro  la d o ) .

D isp o sitiv o  oara l a  e jecución  de e s tr ib o s  p o ligon ales de 

cu alq u ier número de la d o s .-  que se adapta sobre la  mesa de l a  má­

quina y perm ite r e a l iz a r  aq u e llo s con p re c is ió n . Consta e s te  de un 

soporte f i j o  1 , con una o dos r e g la s  grabadas en cm.2 y  escotadura 3 , 

para l ib r a r  e l  bulÓn de tra b a jo  4 ? que se  introduce en e l  p la to  5 * 

P a ra le la s  a l a s  r e g la s  l le v a  una barra 6, sobre l a  que se d e slizan  

top es b ascu lan tes 7 ) con p r is io n e ro s  8 , que f i j a n  lo s  puntos l im ite s  

en donde ha de hacer tope e l  m ateria l para l a  consecución de l a s  me­

d id as se ñ a lad as; f ig u r a s  5* 6, 7 , 8 y <?. La f ig u ra  n" 10 muestra un 

e s tr ib o  rectan gu lar terminado durante e l  proceso de l a s  f ig u ra s  

anteriorm ente enumeradas.

Con e s te  mismo d isp o s it iv o , acoplando una rampa o plano in c lin a ­

do 9, regu lab le  en e l  punto e x te r io r  "A" para dar e l  paso correspon­

d ien te , se  logran  lo s  mismos e s tr ib o s  p o lig o n a le s en paso de h é lice  

continua; f ig u ra  11. La f ig u ra  n° 12 muestra una v a r i l l a  ya tra n sfo r­

mada en e s tr ib o s  cuadrados continuos.

D isp o sitiv o  para l a  e jecución  de e s tr ib o s  c ir c u la r e s  continuos

E ste  ú t i l  se  dispone sobre la  máquina y e s tá  oompuesto por un 

soporte de acoplam iento 1 , un conjunto de r o d i l lo  opresor regu lab le  

2 ; y o tro  r o d i l lo  también regu lab le  3) cuyo f in  e s  e l  de obtener e l  

diámetro que se  ha de dar a l a s  e s tr ib o s  c ir c u la r e s  continuos. Además 

un r o d i l lo  4  ̂ con apoyo f i j o  en a ltu ra  en e l  punto A pero bascu lan te 

permitiendo obtener, por mediación del to r n i l lo  5 ) situado  en e l  pun 

to B, lo s  ángulos de in c lin ac ió n  correspondientes a lo s  d is t in to s  

pasos h e lic o id a le s .

Para e l  logro de curvas o c ír c u lo s  por separado no se  coloca 

e l  r o d il lo  4*

En oualquier caso , e l diámetro de lo s  c ír c u lo s ,  e s tá  solamente
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lim itad o  por e l manejo de lo s  mismos, puesto que l a  máquina no tie n e  

lim ita c ió n  alguna.

La f ig u ra  no 14 muestra una v a r i l l a  transform ada en e s tr ib o s  

c ir c u la r e s  continuos con paso h e lic o id a l.

La f ig u r a  n" 1 $ presenta un a n il lo  u n ita r io .

En l a  f ig u ra  n9 16 representam os un arco de rad io  uniforme 

obtenido con e s te  procedim iento.

D isp o sitiv o  para l a  e jecu ción  de qu iebros continuos para r ío s  

t r a s  de v ig a s  l ig e r a s  so ld ad a s.

Consta de unos sop ortes 1, 2 y 3 que se acoplan sobre l a  mesa

0 sobre l a s  r e g la s .  Sobre e l  soporte 1, van unos brazos 7 , con corre­

deras y g iro  con b lo ca je  en e l  punto "A" para su f á c i l  adaptación a 

l a  a ltu ra  y ángulos deseados.

Un su fr id o r  con r o d i l lo s  4 , que con e l  soporte 2 , forma un 

conjunto de f á c i l  adaptación  por coordenadas, s ir v e  para l a  obtención 

p e rfe c ta  del v é r t ic e  con rad io  del quiebro a l  se r  ob ligada l a  v a r i l l a  

a r r a s tr a d a , por e l  bulan del p la to  a in tro d u c irse  en tre lo s  r o d i l lo s  

de dicho su fr id o r  a l  f in a l  del re co rr id o . Otro soporte con r o d il lo  

5 , también regu lab le  por coordenadas, a l  i r  acoplado sobre e l  soporte 

3 , f i j a  l a  v a r i l l a  en e l e je  lo n g itu d in al de l a  máquina, permitiendo 

Unicamente a q u e lla , d e s l iz a r se  en e l  sen tido  de l a  flech a  "B" en e l 

momento de e fe c tu a rse  e l qu iebro.

De e s ta  manera, según fig u ra  n" 19 se  obtiene e l  quiebro de 

un so lo  go lpe .

También puede lo g ra rse  e l quiebro de dos golpes según fig u ra  

no 18. En e s ta  modalidad se n ecesitan  solamente lo s  ú t i l e s  núms.

1 y  7 ya d e sc r ito s  anteriorm ente y e l  6 d e sc r ito  en l a  lámina n9 2 

f ig u r a  n" 3 ; pero tien e  e l  inconveniente de ten erse  que dar v u e lta  a 

l a  v a r i l l a  a cada golpe para s i tu a r  e s ta  en la  p osic ión  que se indioa 

a  tr a z o s . No obstante e s in te re san te  en l a  formación de pequeñas v ig a s  

o de s e r i e s  no muy l a r g a s .

-  5 -
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Hecha l a  d e scr ip c ió n  precedente hemos de añadir que lo s  deta­

l l e s  de re a liz a c ió n  de l a  id ea  expuesta pueden v a r ia r ,  s in  que por 

e l lo  cambie l a  e sen c ia  de l a  invención, que es l a  que se  desprende 

de lo s  p árra fo s que anteceden y l a  que se  re iv in d ica  en l a  sigu ien te

N O T A

En resumen: e l  Modelo de U tilid ad  que se  s o l ü t a ,  recaerá  so­

bre l a s  re iv in d icac io n e s s ig u ie n te s :

1 9 .-  MAQUINA AUTOMATICA DOHLADORA MONODISCO, carac te r izad a  

porque, consta de un sistem a de se lecc ió n  de ángulos o grados de re ­

corrido  del p la to  de tr a b a jo , en cuya p e r i f e r ia  d iscurren  topes que 

se f i j a n  an tes de cada trab a jo  a  r e a l iz a r ,  en lo s  grados indicados 

en la  mesa de l a  máquina; y porque dichos topes son f i j o s  o basculan­

t e s  según l a  m isión que se a  encomendada a cada uno de lo s  mismos, y 

que accionan sobre mn in versor y un f in  de ca rre ra  cuyos pulsadores 

emergen por unos o r i f i c i o s  p rac ticad o s en l a  mesa en sus lu g are s  co­

rrespon dien tes oubiertos con e l  p la to , y  que dan l a  orden de regreso  

del mismo a l  j)unto de p a rtid a  y parada en e s t e  últim o una vez f in a l i ­

zado e l  c ic lo  completo; habiéndose d isp u esto  a ambos lad o s dé l a  má­

quina, unas mesas m etá licas con r o d i l lo s  para deslizam iento de la s  

b arras y de unos topes re g la b le s  que sirven  para r e a l i z a r ,  quiebros 

dobles de una so la  vez y llevando acoplados además, unos su fr id o re s  

oompuestos por unos sop ortes con gu ias re g la b le s  y r o d i l lo s  d e s lizan  

te s  en lo s  mismos para adaptación en l a s  r e g la s  de sobremesa.

2 " . -  Máquina autom ática dobladora monodisco, ca rac te r izad a  

según l a  re iv in d icac ió n  an te r io r  y porque, consta de un d isp o s it iv o  

para l a  obtención de e s tr ib o s  u n ita r io s  p o ligo n ale s de cualqu ier mo 

de lados tan to  re g u la re s  como ir r e g u la re s  g ra c ia s  a un soporte que 

se acopla sobre e l  p la to  y l a  mesa y que en su zona oen tral e s tá  pro­

v is to  de una escotadura para l ib r a r  e l bulón lle v ad o r , y  también cons­

ta  de una o dos r e g la s  grabadas en om. y de unas barraB p a ra le la s  a
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l a s  mismas sobre l a s  que se d elizan  topes b ascu lan tes que habrán de 

se r  situ ad o s y f i ja d o s  en l a s  medidas que cada trab a jo  re q u ie ra , para 

a s i  obtener l a s  dimensiones de lo s  e s tr ib o s  con p re c is ió n ; llevando 

en e s te  mismo d isp o s it iv o  una rampa adaptada a l  mismo, con l a  que se

¡ 5 obtienen lo s  mismos e s t r ib o s  p o ligo n ale s de forma continua o sea  con 

un paso de h é lic e  que se rá  mayor según sea  graduada la  rampa.

3 3 Máquina autom ática dobladora monodisco, ca rac te r izad a

según l a s  re iv in d icac io n e s a n te r io re s  y porque, consta de un d ispo-

:'.:'á
s i t iv o  para l a  e jecución  de a n i l lo s  0 aro s c ir c u la r e s  tan to  en uní-

; 1°
dadas por separado, como continuas de paso h e lic o id a l ,  in tegrado por

i

!
unos r o d i l lo s  que hacen avanzar l a  v a r i l l a  y a l  mismo tiempo le  im­

primen una deformación que hace conseguir lo s  c ír c u lo s  del diámetro 

que se  desee, a l  propio tiempo que otro  r o d i l lo  d ispuesto  adecuada-

:9 i) mente hace que ne obtenga e l paso requerido en cada caso según sea

§ 15

!
mayor 0 menor l a  graduación del mismo; disponiendo asimismo de unos 

ú t i l e s  para l a  consecución de quiebros continuos en a r r io s tra d o s  de 

v ig a s  l i g e r a s ,  de forma te le scó p ic a  unos, y  con r e g la je  por coorde­

nadas o tro s  para su f á c i l  adaptación  a cualqu ier ángulo y  a ltu ra  de
':j

quiebro que haya de form arse, según dos m odalidades! l a  primera con

j  20 l a  obtención de cada ángulo que forma un quiebro con un so lo  golpe

§

y l a  segunda por medio de dos go lp e s.

4S . -  Se re iv in d ica  por últim o como ob jeto  sobre e l  que ha de 

recaer e l  Modelo de U tilid ad  que se  s o l i c i t a :  MAQUINA AUTOMATICA DO-

§
j '

BLADORA MONODISCO.
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30



Todo conforme queda d e sc r ito  en la  presen te memoria, que cons. 

t a  de s ie t e  páginas m ecanografiadas y d ib u jo s ad ju n tos.

Madrid, 10 febrero 1$66

BERNARDO UNGRIA
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