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MODELO DE UTILIDAD

por 20 afios

A favor de GAZZELLA ESPANOLA, S.A., sociedad mercantil
espafiola, domiciliada en SABADELL (Barcelona), Caldeéé;;163.
Por: "APARATO PARA LA APLICACION AUTOMATICA Y SELECT1VA
DE GRAPAS DE UNION A EMBALAJES". ---------- - -

MEMORIA DESCRIPTIVA

El presente modelo de utilided se refiereeéjun
aparato para laaplicaciédn automdtica y selectiva de grapas
de unidén a embalajes o sus partes en general, especialmente
de tipo industrial.

Es sabido que para la realizacién de embalajes de
dimensiones limitadas, por ejemplo para productos horto-
fruticolas, obtenidos uniendo entre sf{, mediante grapas
metdlicas, componentes de maders o material similar, las

operaciones de unién con dichas grapas o puntos metdlicos
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se efectian con facilidad utilizando adecuados cabezales
cosedores, pudiendo realizarse en serie las operaciones que
deben ejecutarse, por lo que se confecciona en sucesién
un gran nYmero de embalajes, segin esquemas normalizados.
La caracteristica comin de tales tipos de embalaje radica
en el hecho de que las grapas se aplican segin ciertas
alineaciones que no pueden modificarse a menos que se detenga
el aparato y se proceda a complicadas operaciones de registro
y puesta a punto de la posicién de los cabezales cosedores.
Hay, no obstante, una amplia categoria de emba-
lajes a los cuales no pueden aplicarse estas consideraciones:
se trata, especialmente, de los embalajes para uso indqstrial,
es decir, los embalajes de grandes dimensiones (cajas dé
madera y similares)Ahasta ghora excluidos de la aplicapiéﬁ
de operaciones auomdticas y en serie, a causa de una sérié
de inconvenientes: ante todo, la necesidad de aplicar ﬁn
gren nimero de puntos en un amplio frente de avance del.
embalaje y, por lo tanto, la necesidad de disponer de:ﬁna
pluralidad de cabezales cosedores, con todos los prob%émés
inherentes para el mando de los mismos. Ademds, la iﬁﬁdsibili-
dad de adaptar un aparato complejo, como serfa un aparsto
cosedor con un elevado ndmero de cabezales por la necesidad
de una elaboracién continuamente cambiante, segin el tipo de
embalaje complejo que se desea obtener, o bien segin las
aplicaciones a las que van destinados distintos embalajes.
En reaiidad, todo tipo de embalaje requiere diferentes
esquemas de cosido y, por lo tanto, distintos tipos de mandcy
accionados selectivamente, en los cabezales cosedores. Ademés,

se debe recordar que, a diferencia de los embalajes de pequefias
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dimensiones, en los destinados a contener cargas de cierto peso,
los esquemas de cosido no pueden limitarse a prever la
simfge aplicacién de puntos segin alineaciones constantes.
Por otra parte, la aplicacién de puntos fijados a corta
distancia para consolidar la resistencia del embalaje, no
puede concebirse con cabezales de tipo fijo, precisamente
a causa del volumen intrinseco de estos cabezales que, por
lo tanto, no pueden aplicar puntos suficientemente cercanos.
En este invento se propone un aparato automético
que permite resolver los problemas arriba mencionados, y en
especial, la aplicacién de puntos metélicos incluso muy
préximos entre s{ (al limite de proximided) y la adaptacidn
del programa de trabajo del aparato a las més variadas_ f"'
necesidades, sin méds que modificar solamente un elementé"
del programa. Segun ello, la flexibilidad de tralgjo de |
dicho aparato cosedor parg embalajes industriales se bésa
esencialmente en la combinacién de una doble pluralidé& de
cabezales cosedores, desviados entre si, con el fin dé:
superar el problemas planteado por la obstaculacién tra@s-
versal de cada cabezal. Con una racional seleccién d61: 
programa de trabajo, la intervencién de los cabezales de
cada una y entrambas hileras permite la ejecucién de
esquemas de cosido que pueden satisfacer précticamente
cualguier neceéidad.

El presente modelo se propone integrar la solucidn

poniendo a disposicién un aparato para la aplicacién automéi-

tica y selectiva de grapas o puntos metdlicos que permita
emplear el mimero de cabezales cosedores necesarios para cada

esquema de cosido, sin menoscabar con ello la "flexibilidad"
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y adaptabilidad de trabajo tipicas de los aparatos que

utilizan el concepto bédsico expuesto.

Otro objeto del modelo es, por consiguiente, poner
a disposicién un aparato que, por razén de su menor costo,
se presta a ser utilizado en todos los terrenos en que
deban realizarse embalajes de cualesquiera dimensiones, y
especialmente de dimensiones medias y grandes.

‘Estos objetos, y aiin otros, estén reunidos en
un aparato para la aplicacién automética y selectiva de
grapas de unidn a embalajes o sus partes en general, espe-
cialmente de tipo industrial, que consta de un Srgano
transportador, situado sobre una bancada, para el avance
de los embalajes a coser; como minimo uno, y preferible—
mente una pluralidad de cabezales de cosido distribuidos:
segin un frente al menos,medios de programacién, m6viles;
en fase con dicho 6rgano de avance, con respecto a, comc
minimo, primeros y segundos contramedios de elevacién gue.
colaboran con dichos medios de programacién, y que se -

caracteriza por el hecho de que estos cabezales esténﬁsos-

tenidos por un soporte mévil entre, como minimo, dos ppsiciones,

transversalmente a la direccién de avance de los embalajes,
causando selectiVamente estos medios de programacién el

posicionado del citado soporte mévil y el cosido efectuado

por dichos cabezales en una u otra de las mencionadas posiciones.

Aperecerén ulteriores caracteristicas y ventajas
de la descripcidén de una forma de ejecucidén preferida, pero
no exclusiva, de un aparato cosedor segin el invento,
ilustrado a titulo indicgtivo, pero no limitativo, en los

adjuntos dibujos en los cuales:

La figura 1 muestra esquemédticamente una vista en
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perspectiva del aparato segin el invento. ‘

La figura 2 muestra el detalle, parcialmente en
corte, de los érganos de mando del movimiento transversal
del soporte que sostiene los cabezales cosedores.

Ia figura 3 muestra una de las posibles ejecuciones
del programa del aparato. |

la figura 4 ilustra, en seccidén transversal, el
detalle de tal programa, por el que puede verse la manera
en que van fijados los elementos programadores.

La figura 5 muestra esqueméticamente la represen-
tacidén de un programa de trabajo.

La figura 6 ilustra, también en esquema, el modo
en que se presenta el programa de la Fig. 3 para dar lugar
al esquema de la Fig. 5.

La figure 7 muestra, finalmente, el efecto del
programa de las Figs. 5 y 6 en el cosido préctico de wa
embalaje.

El aparato cosedor segin el invento comprexe una
bancada alargada -1- sobre la cual va dispuesto un tﬁans-
portador mévil longitudinalmente a dicha bancada. Sobre tal
transportador van montados, a intervalos constantes,anganos
impulsores sobre los cuales estén dispuestos, ordenadamente,
los elementos que constituyen el embalaje a cosef; estos
elementos serdn, en particular, elementos longitudinales,
que se deslizarén sobre gifas, a lo l;rgo de la bancada,

y elementos transversales. En la Fig. 7 puede verse un
ejemplo de constitucién de una parte de embalaje montada
de esta forma.

Ios elementos dispuestos ordenadamente sobre el

transportador llegan a la parte terminal del aparato, donde
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A

se determina el cosido, mediante una pluralidad de cabezales

-2-, que en el ejemplo ilustrado se suponen en nimero de tres
y alimentados de modo conocido con alambre, van todos ellos
montados solidariamente sobre un travesafio de soporte =3-,
regulable en altura por un par de apoyos laterales =4-, ILeo
posicidén transversal de los cabezales a lo largo del trave-
safio -3~ también es reguiable.

El travesafio -3- es mévil transversalmente al
desarrollo longitudinal (coincidente con la direccidn de
avance de la cinta transportadora) de la bancada =-l- entre
dos posiciones distintas; a tal fin, el extremo -5~ del
travesaiio -~3- va guiado en una correspondiente aberture
practicada en el costado —-4- de la méquina, y se deslizg("
de preferencia sobre rodillos -6-. Del travesaiio o sopgéié
-3~ es solidario un pistén -7- mévil dentro de um cilindro
-8-, conectado @ un suministro de liguido a presidn, &f:m
del tipo de doble efecto. Del travesafio -3- también es:-
solidaria una barra -9- que lleva dos topes distanci;aés
~10- y =1ll-, los cuales, a través de un pelpador -12;}*1>
determinan las dos posiciones extremas de paro entre ;as
que se mueve el soporte -3-. f

Sobre el aparato va montado también un elemento
programador que, en la sejecucidn ilustrada, asume, como
ejemplo, la forma de un tgmbor =l3-. Dicho tambor se mueve
en relacién de fase con el avance de]_. transportador y controla
las operaciones de cosido efectuadas por los cabezales -2-
segin un esquema oportunamente preestablecido. A tal fin,
sobre el contorno del tambor -~13- se disponen, en relacién a

dicho esquema de cosido, topes -1l4-, de posicidén regulable,

que colaboran con dos palpedores =15-, Los topes -1l4- pueden
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fijarse ventajosamente al tambor S;éviendo sobre éste una
garganta periféricae -16-, de seccidén en T, en la cual

se aprisionan tornillos -17- mediaﬁte 1 cuales, y con
ayuda de tuercas -18-, se fijan los topes -14-, realizados
ventajosamente en forma de pequefias egcuadras.

"Se¢ ilustra con més detalle el modo en que Se
obtiene la programacién del cosido compuesto sobre el
emnbalaje, haciehdo referencia directa, para mayor claridad,
a un programa real de cosido (Figs. 3 a 7).

Supbéngase que el elemento de embalaje consta de
una terma de elementos longitudinales -20-, -21- y -22-,
unidos por travesafios =23-, -24-, -25- y -26-. Supbngase
ahora (se trata Unicamente de un ejemplo y, por lo tantg,,
necesariamente no ha de ser una necesidad real) que eﬁilgé
zonas de superposicién de los elementos -20-, -21-, -22;
con el travesafio -23-, el cosido debe efectuarse mediahte
dos puntos consecutivos. Supdéngase, por el contrario,‘que
el cosido de los mismos elementos longitudinales -2of,_;21-,
-22- con el travesafio -24- debe tener lugar con dos p;htos
lado a lado; que con el travesatio -25- debe efecturéetédn
dos puntos desviados, y que, finalente, el cosido coﬁméi
travesafio -26- ha de ejecutarse con tres puntos, de ellos
el primero y el dltimo'alineados longitudinalmente, y el
segundo desviado.

Para obtener este esquema compuesto de cosido, el
programa deberd poder asegurar (reduciéndolo a sus elementos
esenciales) la aplicacién de puntos individuales segin las
alineaciones A; la aplicacién de puntos lado a lado en las
dos posiciones A y B; y la aplicacién de dos puntos desviados

en las posiciones A y B. Evidentemente, por la combinacidn
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de estas posibilidades elementales se podran obtener los
esquemas de cosido mds complejos. Estas tres posibilidades
de trabajo se pueden obtener disponiendo freviamente topes
-14~, oportunamente distribuidos, sobre el tambor -13-,
dispuestos segin tres circunferencias de acuerdo con el
desarrollo axial del tambor -13-. De este modo, los topes
-27- quedarén distribuidos en una primera circunferencia,
los topes -28~ en una circunferencia interumedia, y los topes
~29- en una Ultima circunferencia. A cada una de estas circun-
ferencias corresponderd un paelpador -30-, -31- y -32-.
Se debe puntuali,ar que la barra de soporte -3-
con los cabezales -2-, se encuentra normalmente en posicidn
de reposo, correspondiente a la alineacién A. Cuando uhf'“[
palpador -30- interfiere con un tope -27-, causa el paro del
transportador situado debajo de la zona de cosido, y da un:
impulso de cosido gque lleva a la aplicacidn de un punto para
cada cabezal, por ejemplo, el punto -33-, Inmediatamentgj“
después, el transportador con su embalaje vuelve a moverse,
Evidentemente, si en gseguida el palpador -30- topa con.ﬁﬁ
nuevo elemento -27-, el transportador se detendrd nuevameﬁte,
¥y los tres cabezales aplicaran una nueva terna de punt;; ;34-,
dispuestos como los precedentes en la alineacidn A.
Cuando el tope =28~ queda en correspondencis con
su palpador -31-, se obtiene el efecto siguiente: el transpa~
tador se detiene debajo de los cabezales cosedores, los
cuales gse encuentran, como siempre, en posicidén de reposo y,
geguidamente, clavan en l® materiales los puntos -35- sobre
las alineaciones A. Seguidamente, siempre con el transpor-
tador parado, se da un impulso que se transmite al c¢ircuito

hidrédulico de mendo del cilindro -8~ (fig. 2), con lo que
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el travesafio -3- de soporte abandona la posicidn de reposo,
para desplazarse hasta que el tope -10- causa su paro, Ln
esta nueva posicidn, los cabezales son llevados en correspon-
dencia con la alineacidén B y aquf clava cada una un nuevo
punto (estos nuevos puntos se indican con 36). Luego, el
travesafio -3- vuelve a la posicién inicial, y el transpor-
tador parte de nuevo. Cuando un tope -29- llega debajo del
correspondiente palpador -32-, tiene lugar la siguiente
secuencia: los tres cabezales, tras el paro del transportador,
clavan cada una un punto -37- segin las alineaciones A; acto
geguido, el travesafio se desplaza hacia la posicidén en la
cual los cabezales son llevados a las alineaciones B, y al
mismo tiempo el transportador avanza un corto tramo. Ldégq
se detienen tanto el tramsportador como el travesafio porfa—
cabezales, y tiene lugar la aplicacidén de 1le puntos =38-;:
en diagonal respecto a los precedentes., Finalmente, mientras
los cabezales vuelven a las alineaciones A, el transportador
parte de nuevo. Evidentemente, combinando, por ejemplo, 'en
répida sucesidén, un tope -29- con un tope -27-, se lleéé'
a obtener la terna de puntos (para cada cabezal) indicad@s
con =39-, -40- y -41-. o

Naturalmente, no se han degcrito en detalle los
elementos y las conexiones mecdnicas, hidrdulicas o eléctricas
con que se realizan los programag arriba descritos, ya que son
fdcilmente accesibles a todo técnico del ramo.

Ademds, se hace constar que al haber proporcionado
a un unico soporte portador de los cabezales la facultad de
moverse entre dos posiciones (que también podrian ser més)
se han ampliado notablemente los esquemas de cosido posgibles,

y éstos pueden variar con extrems facilidad, ya sea inter-
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cambiando los tambores -13- que llevan los topes -14- (o bien,
en particular, -27-, =28~ y -29-), o desphzando simplemente
tales topes. Ademds es evidente que la conformacién de los
topes mismos y el modo en que van fijados al tambor -13-
(aqui se propone un sistema con una garganta -16-, pero
también se podrian prever mids gargentas, una junto a otra,
con el fin de utilizar topes -14- de un solo tipo), no son
limitativos en absoluto. En particular, en lugar de un
programa de desarrollo circular, se podria utilizar uno
de desarrollo lineal. Los mismos topes -30-, -31-, =32~
aqui previsto de tipo mecénico, podrian ser completamente
diferentes, por ejemplo de tipo fotoeléctrico, ultrasdénico,
neumdtico, etc. )

Queda todavfa el hecho de que la movilidad trans-
versal de 1los cabezales permite el empleo de un aparatn
cosedor segin el invento para la realizacién de embalajeé
especialmente robustos. Debe sefialarse, asimismo, que, si
bien se ha ilustrado como ejemplo una ejecucidn en 1a,éuél
los cebezales que sostiene el travesafio mdvil, actdangéimul—
tédneamente, se podrias, modificando el programs de manéré
fécilmente intuible, hacer tales cabezales de funcioﬂémiénto
independiente,

El invento asi concebido es susceptible de numerosas
modificaciones y variantes, entrando todas ellas en el
espiritu de las reivindicaciones. Ademds, todos los detalles

son sustituibles por otros técnicamente equivalentes.
N oI 4

Se reivindica como objeto del presente modelo

de utilidad:
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1.~ Aparato para la aplicacidn antomdtica y
gselectiva de grapas de unién a embalajes, que comprende,
sobre una bancada, un érgano transportador para el avance de
los embalajes a coser, al menos uno, y preferiblemente una
pluralidad de cabezales de cosido distribuidos segin, como
minimo, un frente, caracterizado porque comprende medios
programadores mdviles en fase con el érgano transportador
de avance respecto a, al menos, primeros y segundos
contramedios de elevacidn que colaboran con dichos medios
programadores, y porque 1los cabezales estdn sostenidos
por un soporte mévil entre, como minimo, dos posiciones,
transversalmente a la direccidn & avence de Is embalajes
a coser, causendo selectivamente estos medios de progrﬁw:'
macidn el posicionado del citado soporte mdvil y el cosido
efectuado por dichos cabezales en una u otra de las fwni
mencionadas posiciones.

2.~ Aparato segun la reivindicacidn 1, caracterizado
por comprender -como minimo, primeros medios adecuados;.'
para controlar el cosido de puntos mediante dichos
cabezales parados en una de las citadas posiciones; cdamo
minimo, segundos medios adecuados para dar lugar al coéido
de un punto mediante cada uno de dichos cabezales en una
de tales posiciones, el desplazamiento de dichos cabezales,
solidariamente con el mencionado soporte mévil, en la
citada segunda posicidn, y el cosido de un punto por
cada uno de dichos cebezales en una segunda posiciodn;
terceros mediogs adecuados para dar lugar al cosido de un
punto mediante cada uno de teles cabezales en la citada
primera posicidn, el avance del mencionado transportador

vy el desplazamiento de los citados cabezales, solidariamente
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con el mencionado soporte, en dicha segunda posicidn,

y el cosido de un punto mediante cada uno de tales
cabezales en la mencionada segunda posicidn.

3.- Aparato segun las reivindicaciones 1 y 2,
caracterizado por el hecho de que los citados primeros,
segundos y terceros medios estdn distribuidos respecti-
vamente segin alineaciones colaterales, correspondiendo
a cada una de dichas alineaciones por 1o menos uno de
dichos contramedios de elevacidn.

4,~ APARATO PARA LA APLICACION AUTOMATICA Y
SELECTIVA DE GRAPAS DE UNION A EMBALAJES.

Consta la presente memoria descriptiva de doce

hojas mecanografiadas, foliadas, numeradas y escritas;pr

une sola cara, acompafiada de dos lédminas de dibujos.
Medrid, a 24 JuL o7
GAZZELLA EsPANOLA, S.A.
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