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p resen te  invento se re-fia  re  a un método y a  un 

ap arato  para l a  soldadura m acanica a r^ ícu lo c -, e^ p efie lm en te

r e d o r e . ,  cuya ju n ta  soldada sigue una curva en un plano a 

tra v é s  l e  l a  misma, l a  ju n ta  an iorma da curva determ ina en t a ­

l a s  soldaduras una a b so rc ió n  d esig u a l del c a le r  a lo  la rg o  de 

l a  unión cuando sa suelda de e s te  modo, -en detrim ento de l a  ca­

lid a d  da l a  soldadura term inada. P ara e v ita r  c a to ,  s e  ha p ro -
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p u esto , de acuerdo con l a  p a ten ta  española N  ̂ 1 3 7 .8 7 3 , .v a r ia s  

l a  velocidad, de avance da l a  p ie z a  da la b o r .  S a l v a r ia c ió n  de 

l a  v e lo c id a d , s in  embargo, no r e s u lta  tan  conveniente s i  se  

r e la c io n a , come o cu rre  en e s te  ca só , can masas mas b ie n  impo-r- 

g ta n te a . De 'acuerdo con e l  p re sen te  in v e n to , l a  p ieza, de la b o r  

y /o  e l  so -o laté ,' se  avanza(n) ' a,: ana. v e lo  oidáü v irtu a lm an te  cons­

ta n te ,  a l  pa#o que e l  so p le te  no só lo  sa  suba y se  b a ja  a  i m  

de s e r  mantenido a una a ltu r a  determ inada de'antemano con r e ­

la c ió n  a l a  p a rte  de l a  ju n ta  soldada más cercana a l  s o p le te , 

10 sino que e s  también o sc ila d o  con su d ire c c ió n  lo n g itu d in a l

en e l  p lan o 'd e l a  ju n ta  soldada y a  t r a v é s  del cual e s  mante­

nido en un ángulo esen cia lm en te  co n sta n te  non dicha p a rte  da 

l a  ju n ta  soldada.
EL método y l a  d is p o s ic ió n  de acuerdo con e l  in -  

15 vento se  e x p lic a ra n  mas detalladam ente en r e la c ió n  con i a

d e scr ip c ió n  s ig u ie n te  de una máquina para  l a  to ldad ura &a r a ­

d iad ores rep resentad a en lo s .  d ib u jo s  a n e jo s . La f ig u ra  1 mues­

t r a  una v i s t a  de l a  máquina, de f r e n t e ,  y l a  f ig u ra  3  m uestra

una v i s t a  de costado ¿e l a  maquina. 
gQ Ua sop orte 1 puede moverse a lo  la rg o  de una

g u ía  a y comprende un par-de brazos h o r iz o n ta le s  de sop orte  - 

§  d e stin a d o s .a . so p o rtar se cc io n e s  de radiador.. EL so p o rte  1 

e s tá  p ro v is to  de una zapata d e s liz a n te  en caca  esq u in a . Las 

zap atas d e s liz a n te s  de uno da lo s  la d o s la r g o s  da l a  gu ía 

25 e s tá n  d isp u estas para d e s liz a rs e  en forma v a r ia b le  h a c ia ,

resp ectiv am en te , r e s b a la d e r a * . f i j a s  6 3 , 6 4 . La gura 2  va en 

e l  centro  do su lo n g itu d  f i j a  a un á rb o l da guía 4 ,  p re v is to  

da ana rueda dentada 5 ,  siendo dicho árb o l accionado m ediante
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. un en g ran a je  h e l ic o id a l  ó , un acoplam iento d e s liz a n te  7 eon 

rueda de co rrea  8 ,  una co rre a  9 , un. á rb o l interm edio 10 y un 

par da co rrea s  11 desde un motor e l e c t r i c e  12.. E s te  motor r e ­

c ib e  su c o rr ie n te .d e sd a  un generador e lé c t r i c o  1 3 , acoplado 

g a un motor de im pulsión 14  y una e x c i t a t r i s  1 5 .

33. á rb o l in term edio 10 a c c io n a , m ediante una 

co rrea  cuneiform e 1 6 , un á rb o l 1 7 , que e s tá  p ro v is to  de un 

piñón 1 8 , manteniendo se dicho piñón en t a l  p o s ic ió n , b a jo  l a  

in f lu e n c ia  de l o s  r e s o r te s  1 9 , que e l  p iñón 18 e s té  en sngx&- 

10 no con una rueda dentada 2 0 , que e s tá  s itu a d a  en un extramo

de un h u s i l lo  21 , colocado en l a  gu ía 2 y situ ad o an l a  d ire c ­

ció n  lo n g itu d in a l de l a  g u ía  y estando p re v is to  en su o tro  

extremo da una rueda d .n ta ía  22 s i n l l a r  a l a  rueda 2 0 . En 

oada rueda dentada 2 0 , 2 2 , una p la c a  de mando 3 3 , 2 4 , re sp e c - 

15  * tiv am en te , va f i ja d a  sobra l a  g u ía  2  y d isp u esta  para mover

a l p iñón 18 en co n tra  ie  l a  a c c ió n  da l o s  r e s o r te s  19 en  c ie r -  

-tK3s c a s o s , qua luego se d escrib an  con más d e t a l le .  *Cna tu e rca  

25 f i j a  sobre e l  so p o rte  1 ,  e s tá  continuam ente en engrane 

con a l h u s i l lo  21 . Unos pesos e q u ilib ra d o re s  2 6 , 2 7 , m ovibles 

20 a lo  la rg o  de l a  gu ía 2 , e s tá n  conectados con e l so p o rte  1.

por medio da ca ta n a s , que no se  rep resen tan  de un modo e s p e c ia l  

mente c la r o , moviéndose d ich es pesos en d ire c c ió n  op u esta  a 

l a  del movimiento del so p o rte  a lo  la rg o  de l a  guía 3 .

3obre e l  brazo de sop orte  3 , por e jem p lo , pueden 

25 d isp onerse 15 se cc io n a s .u e  rad iad or 2 8 , t r e s  de l a s  c u a le s ,

s in  embargo se  rep resen tan  solam ente en l a  f ig u ra  3 .  Cada se c ­

ció n  de rad iad or e s tá  formada por dos medias p la c a s  ponzoñadas 

y estampadas.  E n tra  l a s  se co icn e s  de radiador 2 8 , se disponen
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p la c a s  separadoras ¿9 , cuyo p e r f i l  e s  p a r a le lo  a l  p e r f i l  l a  

l a s  s e c c io n a s , paro queda un poco a l  i n t e r i o r .  Encima de cada 

se cc ió n  28 se encuentra un so p la ta  3 0 , uno so lo  le  l o s  cu a le s  

se  re p re se n ta  en l a  f ig u ra  2 .  Loa s o p le te s  e s tá n  p r e v is to s  

g en su to b ara  de un dedo 31 para e l  co n tro l' h a c ia  e l  lado d al 

horda c..a l a s  re s p e c t iv a s  se cc io n e  a 28 y non una zapata d e s l i ­

zante 52  para co rre r  sobre una da l a s  mencionadas p la c a s  29# 

13aa s u je c ió n  en e l  mechero 3o e s ta  conectada mediante una 

b a rra  34  con un sop orte  35 de-un á rb o l 36 de modo que e l  ma­

lo. charo se a  m ovible en magnitud f i n i t a  en sen tid o  v e r t i c a l  y

o a c i la b le  en sentid o l a t e r a l  a f i n  de o b ten er al co n tacto  dal 

dedo 31 co n tra  e l  borde de l a  se cc ió n  y a l apoyo de l a  zapata 

d e s liz a n te  sobra 1.a p la ca  2 9 . La p re s ió n  dal dedo 31 co n tra  

a l  borde da l a  se cc ió n  se o b tie n e  por medio de una p alan ca  6 5 . 

15 EL á rb o l 36 e s  sosten id o  por un p ar de b a s t id o r e s  3 7 , que van 

suspendíáos en forma o s d l a b l a  an cada une de sus oraros 38 

f i j o s  a un á rb o l 3 9 . Sobre a s ta  á rb o l 39 va f i j o  an brazo 4 0 , 

gaa por medio de una b arra ' 4 1 ,  a ju a ta b le  an su lo n g itu d , e s tá  

conectado con un brazo de una p alan ca an gu lar 42  cuyo o tro  

an brazo descansa sobre una p la c a  curva 43 f i j a  a l  á rb o l da- gu ía 

4 , En lo s  b a s t id o r e s  37 a g arra  o tro  par de b a rra s  44 que van 

conectadas a un par de brazos da a r t ic u la c ió n  46 m aníante un 

á rb o l 5 6 . Una b a rra  a ju s ta b le  47 e s tá  conectada con un brazo 

de "ua palanca angular 48 cuyo o tro  brazo descansa sobre una

25 p la ca  curva 49 f i j a  a l  á rb o l de g u ía .

Un fu e r te  r e s o r te  50 e s tá  conectada de t a l  form a' 

con e l á rb o l 39  que l a  p o ten cia  d el reso rte . e q u il íb r e  c a s i  

ad peso de lo s  b a s t id o r e s  y ana p a r ta  da lo s  a c c e s o r io s  eo-
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n e c ta fo s  a  e l lo  a . Adamas, hay un medio S I ,  en engrane con e l 

á rh o l 39 y maniobrado con a ír e  comprimido, estando dicho me­

dio d ispuesto  da modo qus pueda h acer g ir a r  e l  á rb o l 3 9 .y con 

e l lo  l l e v a r  l o s  armazones 37 ccn lo s  s o p le te s  suspendidos de 

5  o l io s  a una p o s ic ió n  en y fu era  da a c c ió n . Además unos coRec­

to r e s  e in te rru p to ra s  cLe c ir c u ito  adecúanos, no rep re sen ta d o s, 

e s tá n  d isp u estos de t a l  modo que son in f lu id o s  por lo s  b a s t i ­

dores o por una p a rte  conectada con e l lo s  cuando l o s  B astid o­

r e s  l le v a n  lo s  s o p le te s  a  l a  p o s ic ió n  en o fu era  de- a c c ió n . 

iQ La. máquina t r a b a ja .e n  l a  forma s ig u ie n te .  Se supo­

ne que l a s  medias s e c c io n e s  que se  p reten d e so ld a r  e s tá n  s u je ­

tan sobra lo s  braz.oa de sop orte 3  y que se  a lim en ta  g as a  lo s  
*. s o p le te s ,  que e s tá n  situ ado a  'aobre l e e  medias s e c c io n e s , oea- 

puéa de lo  cual se encienden lo s  s o p le te s .  A  menio b l  se  v a- 

16 o ía  luego da a i r e  comprimido de modo que esto  p erm ita  a  lo a  

b a s t id o r e s  37 y ,  m ediante e l l o s ,  a  lo a  s o p le te s  S o , o a ja rs e  

co n tra  l a s  medias s e c c io n e s . Durante dicho descenso , lo a  b as­

t id o r e s  37 in flu y e n  sobra, un co n ecto r de c ir c u ito  no rep resen ­

tado da modo' que e l  e le ctro m o to r 1 2  e s  puesto en marcha y 

20 a cc io n a  a l h u s il lo  21 pasando por l o s  elementos, de tran sm isió n  

1 1 , 1 0 ,  1 6 ,  1 7 ,  1 8 ,  2 o , oomo consecu encia  do l o  cual e l  sopor­

t e  1 con l a s  medias s e c c io n e s  s e  mueve a l a  izq u ierd a  de l e  ü g f l .  

Guando lo s  b a s tid o re s  37 e s tá n  en su p o s ic ió n  más b a ja ,  e s  de­

c i r ,  cuando lo s  brazos an g u lares 4 2 , 4 8 , resp ectiv am en te ,

2B descansan sobre l a s  p la c a s  43 y  4 9 , l o s  dedos S i  son oprim idos 

con tra  e l  lad o  de l a s  s e c c io n e s  de rad iad or por medio de l a  

palanca 65 y a con tin u ación  ea soldado uno de l o s  la d o s l a r ­

gos de l a s  medias s e c c io n e s . B l motor 1 2  l l e g a  tan o ián  a  mover
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&L á rb o l 4a gu ía 4 por l o s  elem entos ¡la tra n sm isió n  1 1 , .1 0 -5 , 

pero como q u iera  que l a s  zap atas le  s i  iz a n te s  6 1 , 62 desoansan 

co n tra  resp ectiv am en te l a s  re sb a la d e ra s  6 3 , 64 e in c id a n  l a  

ro ta c ió n  del so p o rte  y l a  gu ia que van f i j o s  a l  á rb o l 4 , tam bién 

S e s te  ultim e se ve im pelido de g ir a r  como consecuencia l e  lo  

cual a l  acoplam iento corred izo  7 r e s b a la . S in  embargo, c i e r t a  

cantid ad  de en e rg ía  tien d a continuam ente a h a cer g ir a r  e l árbol, 

en sentid o c o n tra r io  a l  Re l a s  a g u ja s  del r e l o j ,  f ig u ra  1+

10 ha resbalad o en t a l  * ma.HA*,,. más a l l á  de lo a  s o p le te s  .esta ­

c io n a r io s  30 que una de l a s  p a rte a  extrem as redondeadas de l a s  

se cc io n a s  ha llag ad o  a lo s  s o p le te s ,  o a su proximidad inme­

d ia ta , la a  zap atas d e s liz a n te s  an cu e stió n  6 1 , 62 han lleg a d o  

también a l  extremo de l a s  re s b a la d e ra s  6 3 , 64 y ya no impiden 

15 e l  g iro  d e l so p o rte  y de l a  g u ía , E l á rb o l 4 de g u ía  por con­

s ig u ie n te  puede comenzar a g i r a r ,  con l o  cu al l a s  p la c a s  43 . 

y 49 in flu y e n  sobre lo s  b a s tid o re s  37 sobre l e s  d e t a l le s  42<-S8 

y 4 8 -4 4 . Los brazos 38 en engrana con l o s  b a s tid o re s  37 t r a ­

b a ja n  esen cialm en te para le v a n ta r  y b a ja r  l o s  b a s t id o r e s , a l  

20 páso que l a s  b a rra s  44 tr a b a ja n  para h a cer o s c i l a r  lo s  b a s t i ­

dores. le. un lado a l  o t r o . Por co n s ig u ie n te , l e s  brazos 38 y 

l a s  b a rra s  44 tra b a ja n  para e l  movimiento da lo a  b a s tid o re s  

en dos d ireo cian ea  p e rp en d io u la re s , as d e c ir ,  esen cia lm en te  

perpendioolarm enta a y a lo  la rg o  de l a  ju n ta .  Por e l lo  es.

35 p o s ib le  h acer que e l  á rb o l 36 con lo s  soportes. 35 d escrib an  

t a l  movimiento que lo  a s o p le te s , cuando son lev an tad o s o ba­

jados por l a  p la ca  &9, dependiendo de l a  d ia ta ñ o i*  c r e c ie n te  . 

o d e c re c ie n te  de l e s  bordea de soldadura a l  á r b o l-e n  rC ta c ie n

Cuando a l soporto 1 de l a  o s e c c io n e s  de rad iad or

6
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e s  d e c ir ,  a3. centro  del á rb o l de gofa 4 ,  son ¡sajados o s a b i­

dos sim ultanéam enta dentro de una c ie r t a  e s c a la  -.-angular en a l 

plano de l a  ju n ta  da soldadura de nodo q u e*laa  a ire o o io n e s  lo n ­

g itu d in a le s  da lo s  mecheros son nMMhtenldaa en un á n g u lo 'esen - 

g oialm ente co n stan te  con l a s  p a r te s  de l a  ju n ta  ce rca  de lo a  

s o p le te s . 31 avance de l a s  bordes extrem os da l a s  se cc io n a s  

aa rad iad or d o lan te  de lo s  mecheros se o b tien e  por e l  hecho 

de que a l á rb o l de gruía 4 ,  como ya se ha d ich o , 'Comienza a  

g i r a r ,  con lo  cual e l  extremo de l a  izq u ierd a  de l a  guía a. y 

10 l a s  se cc io n e s  ¿a l a  f ig u ra  1 son g irad o s h a c ia  a o a jo ,. l a s  rue­

das 1 6 , do se desengranan y l a  ro ta c ió n  d el h u s i l lo  21 c e s a . 

Durante l a  ro ta c ió n  continuada de l a  g u ía , l a  p la ca  de mando 

24 va co n tra  l a  s u je c ió n  del piñón 18 y l o  oprime h a c ia  l a  

iz q u ie rd a  con tra  l a  a c c ió n  da lo a  r e s o r te s  1 9 , a l  paso que l a  

15. rueda dentada 22 pasa y luego engrana con e l  piñón 18 de modo 

que a l movimiento da l a  guía a  se i n i c i a  y t ie n e  lu g ar l a  s o l ­

dadura d el o tro  lado la rg o  de l a s  se cc io n e s  se ra d ia d o r. 

Despeas de e s to ,  sigua o tra  media ro ta c ió n  da l a  gu ía 2 duran­

t e  l a  cual se sueldan l o s  o tr o s  bord es extrem os de l a s  s e c -  

20 c ie n e s . Cuando l a s  se cc io n e s  e s tá n  tod as soldadas l a  o p eració n  

ía  soldadura se  interrum pe porque l o s  m allo s 51 se. &!enan c.e 

a i r e  comprimido. Con a l ío  l o s  b a s tid o re s  37 y l o s  s o p le te s  30 

se lev a n ta n  de l a s  medias seccio n as-, con l o  cual l o s  b a s tid o ­

r e s  37 in flu y e n  sobra un c o r ta - c i r c u i to s  no representado que 

.26 d etien e  e l  motor y la 'a lim e n ta c ió n  da g a s . M odificando l a  . 

lo n g itu d  de l a s  v a r i l l a s  4 1 , 4 7 , es p o s ib le  cambiar e l  ángulo 

de lo a  s o p le te s  con 'l a  d ire c c ió n  lo n g itu d in a l - 

de l a  ju n ta  de soldadura.
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Debe en ten d erse que l a  máquina, esp ecialm en te en 

cuanta a  l o s  d e t a l le s ,  puede asumir co n stru cc io n e s  ¿A fe re n te s  

dentro del a léan o s ¿ s i  invento

R sta  s o l i o i t u l  que corresponda a la  p resen tad a 

5 en Su ecia  e l  15 la  Ju l io  ¿a 1 9 4 6 , b a jo  a l  número 6 3 4 9 /4 6 , se 

acoge a l a s  b e n e f ic ie s  del a r t íc u lo  51 co l v ig en te  E s ta tu to  

sobre Propiedad I n d u s t r ia l .

- 0  -  N C T A -  0 -

l a s  puntos da in v en ció n  prop ia  y nueva que se p re - 

10 aen tsn  para que a,san o b je to  la  e s ta  p aten ta  re  Invención  en 

Espiaría, por VEINTE añ os, son lo s  s ig u ie n te s :

ia +  -  Un método de s e l l a r  meoánisámente- una ju n ­

ta  que sigue una curva en un plano a. tr a v é s  l e  l a  ju n ta  de­

so lla d u ra  y m e d ian te 'a i cu al l a  p ie sa  de la b o r  y /o  e l  s o p le te  

15 se  mueven con una velocidad, esen cia lm en te  c o n sta n te , c a r a c te ­

rizado porque e l  s o p le te  e s tá  suspendido en un medio de sopor­

t e  que as a je s t a b le  en sen tid o  esen cia lm en te  p erp en d icu lar 

con l a  d ire c c ió n  lo n g itu d in a l de l a  ju n ta  y a lo  la rg o  de l a  

misma en a l plano da l a  ju n ta  de. soldadura p o rq u e .la  to b e ra  

20 Roa s o p le te , mediante su ascenso y b a ja d a , se m antiene a  una 

a ltu r a  determ inada de antemano con r e la c ió n  a una p a r te  de

- 6 -
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l a  unión ¿a soldadura carca- de l a  to b e ra  y porque e l  so p le te  

mantiene: sim ultáneam ente en un anzolo esen cia lm en te  cons­

ta n te  con l a  p a r te  de l a  ju n ta  de soldadura en l a  to b era  por 

a ju s t e  da lo s  medios ¿Le so p o rte  y  l a  o s c i la c ió n  su b sig u ien te  

5 de l a  d ire c c ió n  lo n g itu d in a l del so p le te  en é l  plano da l a

2,c . -  'üna maquina de so ld a r p ara  l a  e je c u c ió n  del 

método según ae re iv in d ic a , en e l  punte 1 3 , por e l  cual l a  ju n - 

. t a  ¿a soldadura de l a  p ie z a  da la b o r  d estin ad a  a  se r .a c id a d a  

10 sigua curva en e l plano que- pasa por l a  ju n ta  de soldadura 

y l a  p ie z a  da la b o r  y/o  e l  so p le te  son mo victos con v e lo cid ad  

esencialm ente co n sta n te , c a ra c te r iz a d a  porque e l  so p le te  des­

cansa con su to b era  en forma b ien  conocida sob^e una. p la ca  

separadora y una d is ta n c ia , de su to b ara  va suspendida en medios 

15 de- sop orte que para  e l  a ju s ta  c a l  s o p le te  se mueven en sen­

tid o  v irtu a lm en te  p erp en d icu lar con ¿a  d ire c c ió n  lo n g itu d in a l 

da l a  ju n ta  de soldadura y a lo  la rg o  na l a  misma, en a l  p la ­

no ds l a  ju n ta , .
3 3 , — Una maquina según se r e iv in d ic a  en e l  punto 

20 a s ,  c a r a c te r íz a la  porgue unos medios de so p o rte  en norma de

b a s t id o re s  o s im ila r e s  son soportados lib re m e n te  por miembros 

de' maniobra que actú an  sobra dos puntos en l o s  b a s tid o re s  o 

s im ila r e s ,  s irv ien d o  uno de l o s  mis atoro a de m anicera p ara  a l 

movimiento de lo s  b a s t id o r e s  o s im ila r e s  en sentid o v ir tu a l  

25 mente p erp en d icu lar a  l a  d ire cc ió n  lo n g itu d in a l da l a  ju n ta  

de soldadura y sirv iendo, e l  o tro  para mover l o s  b a s tid o re s  

o s im ila r e s  en e s a n o is ! a  lo  la rg o  da l a  d ire c c ió n  lo n g itu d !-

-  9 -  *
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viMi ¿a  l a  ju n ta  s o l í a l a .

i s .  -  Uüa máquina según se r e iv in d ic a  asa a l pun­

to  g s , c a ra c ta r is a -ia  porque l o s  miembros la  maniobra cooperan 

para su movimiento c a la  uno con su p la c a c u r v a ,q u a  puede l i s —

5 ponerse en conexión d e c is iv a  oon e l  movimiento de l a  p ie z a  de 

la b o r  d e la n te  del s o p le te  o s o p le te s .

53 .  -  una mmáqpina según se  r e iv in d ic a  en l e s  

puntos 22 , ge o q c , en 13. cual una gu ía que sop orta  l a  p ie z a  

da la b o r  va d isp u esta  sobre un á rb o l que pupea g ir a r  p ara  l a  

lO rotación dé la guía, caracterízala porque las placas curvas 

que- cooperan con e l  m 3 embro de maniobra para lo s  b a stid o  r e a  

van f i j a s  a  dicho á rb o l#
g e , — Una máquina según se  r e iv in d ic a  en l o s  pun­

to s  4¡s o ga c a ra c te r iz a d a  porque en lo a  miembros, de t r a n s ía ­

i s  ra n c ia  de movimiento e n tra  l a s  p la c a s  cu rvas y l o s  b a s tid o re s  

se  disponen medios a ju a ta b le s  para  l a  re g u la c ió n  del movimien­

to  de l o s  b a s t id o r e s .

73# -  Un método de so ld ar oon l a  máquina c o rre s ­

pondiente#
20 *Bal y oomo se h a 'd e s c r ito  en l a  Romería que ante*

cede, representad? an l e s  d ib u jo s  que se acompañan y oon lo a

f in a s  qua .se han e s p e c if ic a d o .

g a ta  Remoria, consta de d iez  h o ja s  e s c r i t a s  por

una. so la  cara#

K ad rid , . 2 5 ^ 6 0

F .  A.
A!berto de Etzaburu 

Por Poder

m / . -  10 -
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