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MEMORIA DESCRIPTIVA

para solicitar

PAT 3NT 3 BE INV ENC 1T ON
en
ESPABA

por VEINTE afios
a nombre de JOHN JAPFES OH3ESMAN, da nacionalidad britani-
ca, residente enliaryonHou.se, Maltman”s Lafie, Cerraras

Cross, Buckinghamshire, Inglaterra, por:

"UN MECANISMO P~RA ATAR PAQUETES Y SIMILARES
CON MATERIAL FLEXIBLE™.

Este invento se refiere a un mecanismo para
atar paquetes y similares con un material de atadura flexi-

ble.

El presente invento se caracteriza principal-
mente porque las operaciones mas Importantes de una maqui-

na de acuerdo con él se efectlan por miembros de acciona-



movibl-"s todos on o p8rsle3.3iHon.t3 si pleno de atadu-
ra, para cuyo fin cada uno de estos miembros puede ser mé-
vil también, por ejemplo, puede estar dispuesto para pivo-
tar en torno de un eje que es transversal con respecto a
ese plano, es decir, perpendicular a él.

los miembros de accionamiento, por ejemplo, 3e
vas, brazos de manivela y similares, pueden estar conecta-
dos en accionamiento con uno o mas arboles de control ma-
nual transversales o con uno o mas &arboles trasversales de
control de fuerza o parcialmente con una de las clases de
arbol y parcialmente con la otra, de acuerdo con la medi-
da en que la maguina se haga automatica, siendo otra carac-
teristica del invento la distincién entre estas dos clases
de arbol transversal de control.

Desde otro aspecto, del invento, una maquina
para la finalidad antes mencionada, se pone bajo el control
directo del operario en el sentido de que las operaciones
de su secuencia de funcionamiento requieran ser efectuadas
por el a mano en mayor o menor medida, siendo la caracte-
ristica especial del invento en este aspecto, el uso de una
sola empufiadura o miembro equivalente, por ejemplo, un pe-
dal, por medio del cual se ejercita tal control directo.
Ademas de permitir al operario efectuar directamente una
o0 mads ds las operaciones del funcionamiento, ayudado por
energia mecanica en algunos casos, esta empufiadura puede
hacerse también disponible para iniciar meramente una o

mas operaciones diferentes, que, luego, contindan, automa-
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ticamente.

Tal empufiadura, con preferencia, as también
mévil en o paralelamente al plano de atadura, es decir, en
un sentido natural a las operaciones a realizar segun se
efectian a través de miembros da accionamiento que son ellos
mismos asi moviles, para cuyo fin la empufiadura puede to-
nar la forma de un brazo de palanca fijado sobre un arbol
transversal de control manual que puede bascular con el.

11 invento es particularmente aplicable a una
maquina en la cual el material flexible continuo a arras-
trar es alimentado al plano de atadura desde una reserva
a través de un dispositivo de conexion Yy, si se prefiere,
a lo largo de una guia en torno del paquete o similar den-
tro da un agarrador de sujecion, dejando un extremo libre
del material sobresaliendo dentro del dispositivo de co-
nexion y en el cual, después del cierre de este agarrador
y la inversion de la alimentacidn para retraer el exceso
de materia? fTlexible y Para cerrar el bucle del mismo en
torro del paquete, el dispositivo de conexidén es operado
para reunir las partes del material flexible dentro de él.
..ntes de ser conectado da este modo, el material flexible
procedente de la reserva puede cogerse Yy retraerse para
tensar el bucle, suponiendo que la inversion de lo alimen-
cidén no asegura por si misma un abrazamiento suficiente in-
timo del paquete por ella. 51 material flexible proceden-
te de la reserva puede cortarse antes o después de hacer

la conexiéon. Si, como se prefiere, especialmente cuando
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el material fTlexible es tensado, debe hacerse el corte an-
tes de la conexioén, dicho material debe cogerse por un se-
gundo agarrador de retencion del lado del dispositivo de co-
nexién opuesto al primero, que opera para mantener cualLquier
tension aplicada al bucle, dejando la extremidad cortada li-
bre sobresaliendo dentro del dispositivo de conexién igual
que la primera extremidad ya mencionada para unirla a ella.
En tal maquina, cualquiera de las operaciones
siguientes puede efectuarse o controlarse a mano convenian-
temante de acuerdo con el invento por miembros de acciona-
miento que se pueden move®t o paralelamente al plano de ata-
dura, por ejemplo, mediante una empi&dura analogamente mé-
vil o similar: - la alimentacion hacia fuera del material
flexible en torno del paquete o similor, por ejemplo, por
el movimiento de la empufiadura desde una posicidn neutra en
una direccién, con preferencia la de tal alimentacidon, y
la interrupcion de dicha alimentacion, por ejemplo, volvien-
do la empufiadura a la posicidén neutra cuando ha sido reti-
rado suficiente material; el cierre del agarrador o agarra-
dores de retencion sobre el material flexible, por ejemplo,
fior el movimiento de la empufiadura desde la posicién neu-
tra, con preferencia, en la direccidn opuesta a la de ali-
mentacioén hacia fuera; la alimentacidén contraria hacia den-
tro del material flexible en exceso para cerrar el bucle so-
bre el paquete, verbigracia, con preferencia también por tal
movimiento opuesto de la empuiadura, por ejemplo, continuan-

do el movimiento de la operacidén precedente ihés a fondo de



lo que se requiere para el cierre del agarrador; el tensado
del bucle, por ejemplo también por movimiento opuesto de la
empufiadura; y el corte del material y la realizacion da la
conexién en cualquier orden, segln se requiera, seguidos por
la nueva apertura del agarrador o agarradores, con preferen-
cia en una sola secuencia iniciada por ejemplo por el mo-
vimiento de la empufiadura en la misma direccidon que para la
alimentacién, y continuarse luego automaticamente.

La empufiadura para estos fines puede disponer-
se en el lado cercano del dispositivo de conexidon, es de-
cir, en el lado del primer agarrador oe retencion y de los
medios de alimentacion y tensores, conde puede montarse pa-
ra movimiento hacia dentro y hacia fuer”™és decir, hacia y
desde dicho dispositivo, convenientemente fijada sobre un
arbol transversal de control manual que puede oscilar con
ella. Debe observarse que las expresiones "hacia dentro”

y "hacia fuera', asi aplicadas al movimiento del arbol y
de la empufadura corresponden respectivamente a la alimen-
tacion hacia fuera y a la alimentacion inversa hacia den-
tro del material Tlexible.

La medida en la cual las diversas operacio-
nes se hacen automaticas de modo que requieran meramente
ser iniciadas, en un asunto de eleccién. Por una parte,
se considera deseable que, al menos, al cierre inicial del
agarrador o agarradores y la inversié6n de la alimentacion,
queden bajo al control manual directo y, por otra, que al-

menos el funcionamiento de una unidad de conexion y corte
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nea planamente automatica en el sentido de que, una vez ini-
ciada, la operacidn sea apta para ser realizada hasta su
terminacién sin interferencias por parte del operario.

La alimentacion, incluso aunque sea controlada
a mano, se efectua con preferencia por energia O por ener-
gia ayudada por ejemplo Ilevando el material Fflexible a api i.
cacion de friccion con rodillos que girar constantemente,

y pueda hacerse parcialmente automatice en el sentido ce
que nueden disponerse, conjuntamente con una guie en tor-
no del paquete o similar, medios de tope para limitar la
longitud del material retirado y medios que imponen un IT-
mite superior sobre la tensidén que pueda aplicarse al ma-
terial, simplemente por la alimentacion.inversa, sin desli-
zamiento al manos de le ultimo.

La retirada del material puede constituir la
primera operacion de una secuencia de funcionamiento, o le
ultima. Cuando se usa une guie, d' nodo que la longitud de
material a retirar sea sustancialnente la misma en cada ope-
racion, esta fnse puede incluirse facilmente en la secuen-
cia automatica, en cuyo caco concluye rr-mf*rert™/te el
ciclo. Wal rctirada autenética puede haceree ajustablo ;
ra acomodar'e a difenent3S JS de ¢ ” Sin embargo
cuando se desea poder va longitu3 del mferial re
tirado de acuerdO con el tamafio de paquates individuales
(como ¢ B3 1S I™e unn guia) , 1@ oporacion puedo ser
control adg 4 mano. ‘Wwe la alifieutacClol r en I automati

ca o nanu—ly carece d3 importancia para que su mecanismo
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guia alguna. Sin embargo, cuando la empufiadura se usa pa-
ra un contra] manual directo mie extenso, se dispone con
preferencia una puertaadecuada para guiar su manipulacion.
-1 una disposicion de puerta en forma de Il de 4 posiciones,
la empufiadura, cuando estad en una rama de la puerta, puede
usarse a un lado de la posicidon neutra para efectuar el cie-
rre de los agarradores, seguido por el funcionamiento de la
alimentacion inversa, y al otro lado de la posicidén neutra
para efectuar la retirada y cuando esta en la otra rama de
la puerta, a un lado de la posicidén neutra para efectuar el
tensado y al otro lado 3a la posicidén neutra para disparar
el mecanismo automatico de iniciacién de la conexidn, cor-
te, apertura del agarrador y retorno de la tensiodn. Un
arbol transversal de control manual, con preferencia des-
tinado a sor basculado por una empufadura guiada de este
modo, puede ser desplazable longitudinalmente para lIlevar-
la a y fuera de conexién operativa con los diversos meca-
nismos a controlar por dicho arbol en sus posiciones longi-
tudinales respectivas.

ISI invento se seguird describiendo ahora con
referencia a los dibujos anejos, que muestran en primer lu-
gar una forma de maquina de acuerdo con el para funcionar
con fleje metalico como material flexible y en la cual la
magnitud del automatismo es relativamente grande y en se-
gundo lugar las modificaciones requeridas en esta maquina
a Fin de llevarla bajo control directo mas completo.

La forma relativamente plenamente automatica
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de 1a migquina uaparasce 27 las Tiguras 1 a 9 de sstos dibu-
jos, 4o los cuulas:

La figura 1 es un alzado frontal zsoneral de
la miguina con los asarradorss ¢arrados; |

la ficura 2 es un alzado lateral gonsral gque
muzetra ol fiador@d control del agarrador, psro omitisndo
las dsmds partes de dslants ds la placa frontal de la mé-
gulna;

la Tigura 3 3s una vista an planta del mece-
rismo 33 da3bajo ds8) nival d3 la mesa &=z soporte O plata-
forma con las partes an lu posicidn neutra;

la figura 4 as una seccidn vertical an 21 pla-
no ds atadura, también con las partes en posicidn neutra;

la figura 44 e5 un alzado lateral y la figura
43 35 una seccidn por la lfines 4b-4b 39 la fisura 44 dsl
agarrgdor de la derscha;

la figura 5 =2s una saccidn similar a la figu-
ra 4 para mostear sl brazo tensor plenumsnte fusra, 2ero
omitiendo partes que no son de interds =n relacidn con es-

ta aceidn;

1a figura 6 as una seccidn vertical en un pla-
no detrds v paralelo al plano 43 atadura, para mostrar sl
control del Gnico smbrague operative, con lo cual 21 acecio-
namiento de rotacidn constants es aplicado a aquellas par-
tos del mecanismo que son 9paradas autonfiticamente;

1a fisura 7 wuestra las partas ds dolante de

’
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la placa frontal de la madquina a mayor escala que en la fi-
gura 1, pero en las mismas posiciones;

la figura 8. y la figura 83 son respectivamen-
te vistas de detalle frontal y lateral para mostrar la li-
beracién manual del fiador de control del agarrador; y

las figuras y $3 son respectivamente vis-
tas de detalle frontal y lateral de naturaleza similar pa-
ra mostrar el control inverso de la alimentacidon del fleje;

las figuras 10 a 12 muestran las modificacio-
nes requeridas para un control directo mas completo;

la figura 10 es una vista en planta que corres-
ponde a la de la figura 3* justamente de las partes modifi-
cadas del mecanismo, mostrando el arbol de control en sus
dos posiciones operativas longitudinales alternativas;

la figura 11 es una vista de detalle que corres-
pondi a la de la figura 9" para mostrar el control manual
de la alimentacién del fleje, tanto hacia delante como in-

versa; Yy

la figura 12 es una seccidn que corresponde a
la de la figura 4, para mostrar el tensado manual y omitien-
do otras partes de este plano.

Como se muestra en las figuras 1 a 9, la ma-
quina comprende la mesa de soporte usual y plataforma 1
cerca del borde delantero de la cual se extiende, en el pla-
no Jé atadura, un camino de guia para al fleje. Debajo de

esta mesa, tres placas verticales principales 2, 3y 4, pa-

ra soportar el mecanismo, estan dispuestas en planos para-

Io



>

10

15

20

25

lelos al plano de atadura, la placa delantera 2 justamente
delante y la placa media 3 justamente detras dal mismo.

3n una seccion central, de este camino de guia
debajo de una placa de reaccidén 3 si nivel de la mesa (véan-
se figuras 3 y 4) estéan dispuestos el agarrador de reten-
cién primero o cercano 6, el cortador 7, el dispositivo de
conexidon 3 en coincidencia con el agujero 5a de la placa
5 y el segundo agarrador de retencion 9 o alejado, estando
el fleje destinado a salir del camino de guia mas alia de
i0os agarradores para pasar en torno del paquete. Una con-
tinuacion de este canino de guia para rodear el paquete con
el fleje puede disponerse en forma de una guia 10 de sec-
cion acanalada arqueada, a lo largo de la cual el fleje es
empujado Blevandolo en torno del paquete.

31 fleje esta destinado a ser alimenta-doé lon-
gitudinalmente desde el lado cercano de la maquina por de-
bajo del primer agarrador G, a través del dispositivo de
conexion 8 y a través del segundo agarrador 9, luego en tor-
no da la guia 10 de nuevo a través del primer agarrador, Yy
otra vez a través del dispositivo de conexién hasta un to-
pe 11 a poca distancia del segundo agarrador. Los dos aga-
rradoras son mantenidos abiertos durante esta operacidon de
alimentacién, consistiendo el tope en cuestidn en un miem-
bro transversal pivotado destinado a permitir que el axtre-
313 del fleje pase la primera vez, pero a bloquearlo en la
segunda, cuando este miembro transversal descansa sobre la

primera porcion del fleje.

11
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Una caracteristica del primer agarrador 6 (véan-

se figuras 4A y 4B) es la conformacién de su mordaza infe-
rior que esta destinada a cerrarse 3n torno de su pivote 6a
hacia arriba en contra da la placa 5 Y también a servir co-
mo boquilla de salida para el fleje desda la alimentaciodn

a través de su paso longitudinal 6b, permitiendo asi que

la primera porcion inferior y la segunda porcidn superior
del fleje sean llevadas muy cercanas entre si en este pun-
to y el espaclamiento, longitudinal al ramal del fleje en-
tre la cara de agarre dentada 6¢c de la mordaza 6 y el dis-
positivo conexidon 8 sea reducido en forma correspondien-
te. 31 pequefio desviador 12 debajo de la placa 5 es para
impedir que la extremidad del fleje en su segunda pasada

se abarquille dentro de la abertura 5a* La parte superior
de la mordaza 6 estad acanalada en 6e como parte del mencio-
nado camino de guia para el fleje y a fin de impedir que

se estorbe la retirada del pagquete atado de la maquina, la
pared delantera 6f de esta canal se hace elasticamente de-
primiMe en su extremidad delantera pivotando la placa 6g

en torno de la espiga 6a bajo el control del muelle 6h. La
posicion de la placa 6g cuando esta asi deprimida se indi-
ca por las lineas de puntos y trazos en la figura 4A.

La hoja 7 del cortador estad destinada a cor-
tar la parte inferior del fleje donde sale del paso 6b, es-
tando destinada a cooperar para este fin con la extremidad
6d de la mordaza. Como se ve por la figura 3, el pivote

6a esta montado excéntricamente para permitir el ajuste de

12 -
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1a mordaza & con r3spscto & la hoja 7.

®1 segundo agarrado® 9'es de un tipo sxcéntri-
co de una sola via también deztinado a cerrar hacia arri-
ba contra la placa 5.

La hoja 7 del cortador y sl dispositivo de co-
nexidn 8 son ambos oparados automdticanents por levas del
drbol de control de enargia 13, dispuesto transversalmen-
ta al plano de atadura, primero el levantamiento de la ho-
ja sobre la palanca 7b por la lova 7a por madiacidn de la
pdanca transversal 7¢ ¥ luego el movimisento ascendente del
§til del dispositivo de conexidn directamente desde la le-
va 8a, siendo la actuacidn, es decir, la subida y la baja-
da, de ambos, completada durante una revolucidn del arbol
13. 31 dispositivo de conexidn puede ser ds cualquier ti-
po adecnado para unir porcionas superpuestas de fleje, por
ejemplo, corténdolas o deforméndolas, con o sin un precin-
to circundants, sn 3) primer caso con la disposicidn de
madios, si se dessa, para alimentar y cortar automdtica-
mente flajs continuo para hacer tal precinto. 4sf, un ro-
d11lo de alimentacidn para sste fin pusde ser impulsado
desds el 4rbol 13 para alimentar dicho fleje para precin-
tos transversalente a las partes superpuestas, siendo efec-
tuado el corte de este flaja para los pracintos por el util
8 a medida que sube. La hoja 7 d2l cortador puede, si se
dasea, ser oblizada a psrmanecer con la extremidad corta-
da del fleje de atadura subida miantras sl fleje del DPre~

cinto asta siendo alimentado por debajo ds alla.

¢

- 1% -
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Los medios para suministrar sl fleje y para ab-
sorber su flojedad para cerrar =1 lazo, consisten an un con-
junto de rodillos en 21 plano de atadura a travis del cual
sl fleJs pasa desde la rsserva al paso &b ds la boquilla,
como se va mejor en la figura 4. La cara inferior del fle-
jo estd destinadm a ser llevada a contacto ds friccidn con
uno u otro de dos rodillos gque engranan mutuamente, accio-
gadosde modo qus 28tdn en rotacidn constante en direccio-
nes opuestas, como ss ha iniicado por las flechas. El pri-
mero &8 @stos rodillos 14 estd destinado a alimentar, y el
otro 15 a recoger. La presidn reguerida sobre la cara su-
perior dsl flejs para llevar uno u otro rodillo a operacidn
afectiva es ajsrcida por un par de rodillos locos l#4a, 15a,
montados en un cuadro 16 simétricamente fijado sobrs el ar-
bol 16a, por sl cual pueden ser basculados dassde una posi-
cidn neutra en la cual al fleje queda entre los pares de
rodillos sin ser influido por =2llos, para coger el fleje
entre los rodillos 14 y 14a, o alternativamente entre los
rodillos 15 y 15a. ®1 rodillo 14 sstd provisto de alas la-
torales 14b para darls una perifsria acanalada por la cual
al flej2 2s centrads para su entrsga al paso 6b.

81 rodillo 14 =2st4 montado directamente sobre
el Arbol principal transversal de accionamisnto 17 de la
maquina, que es mantenido en rotacidn constasnte por el mo-
tor 17a a travds del accionamisnto de correa i?b an torno
de la polea 17¢ en sl sxtramo cercano del drbol. El rodi-

1lo 15 as accionado desde 21 &rbol 17 por eI sngranale l4c,

- 14 -
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15¢c, y un embrague ajustable 15b para permitir que el rodi-
110 se deslice cuerdo el lazo del fleje ha sido cerrado so-
bre el paquete. Puede disponerse un embrague similar de
deslizamiento en relacion con el rodillo 14, si se desea.

El dispositivo tensor comprende un agarrador
18 montado al lado cercano del conjunto de rodillos de ali-
mentacién sobre un par de brazos 18a destinados a ser 0s-
cilados hacia atras al plano de atadura en torno de pivo-
tes inferiores, por la varilla de empuje 13b pivotada en
18c a la parte superior de la palanca mas corta 18d que es-
t4 dispuesta entre brazos 18a pivotada a ellos en su extre-
midad inferior, algo por encima de sus propios pivotes. 31
empuje de la varilla 13b es opuesto por el muelle de ten-
sion 18e, siendo su carrera constante para cubrir toda la
gama requerida de movimiento posible del agarrador 18. Con
el fin de ajustar la carrera del agarrador (y consiguiente-
mente, la tensidon aplicada) dentro de esta gama, un muelle
de compresiéon variable 18F (con botdn de control 18g) se
dispone entre la palanca 18d y los brazos 18a, siendo el
empuje transmitido por este resorte en la medida deseada
para mover las partes desde la posicidén representada en
la figura 4 a la representada, por ejemplo, en la figura
5 31 agarrador 18 es mantenido normalmente abierto por
apoyo contra el tope ISh, como se muestra en la figura 4,
y se cierra automaticamente cuando se aparta de el.

La tensidn es mantenida por el tringuete de

liberacién de retorno 1% asociado con los medios tensores,

15 -
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hasta o cerca del final del ciclo de operacién, ya que es

preferible que el fleje sea cortado mientras estad bajo tension.

3ste trinquete esta sobre una palanca 19a pivotada en 19b y
es empujado a aplicacién con un estribo transversal entre
los brazos 18a bajo la influencia del muelle 19c. 3sta dis-
posicion tiene la ventaja de que la varilla 18b puede ser
retirada inmediatamente por el muelle 18e para descargar
cualquier compresion sobre el resorte 13f antes de que los
propios brazos 18a sean libertados por el trinquete para
volver bajo la tensioén residual del muelle 13e. Un amor-
tiguador 20 puede disponerse para amortiguar el retorno da
los brazos asi suavigtdo.

La parte completamente automatica del funcio-
namiento de la madquina es efectuada o controlada desde el
arbol principal transversal 21 del control da la energia
que es impulsado desde el &arbol 17 por el embrague de ope-
racién Unica 22 para girar una vez durante cada ciclo ope-
rativo. La transmision desde el arbol 17 es por medio del
arbol helicoidal 2% a través de las ruedas coénicas 17d y
2pa, estando el husillo 23b del arbol 23 en engrana con al
miembro 22a da corona helicoidal rotativa 3°1 embrague. La
aplicacién de accionamiento entre este miembro y el miem-
bro 22b de tambor fijado al arbol 21 es a través de un pe-
rrillo pivotado 22c del tambor 22b, que puede aplicarse,
cuando se liberta, con cualquiera de las ranuras 22d del
miembro 22a. 131 embrague es controlado por el miembro 24

pivotadamente montado en torno de un eje vertical 24a. 51

16
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ala 24b de este miembro de control actua normalmente (como
se muestra en las figuras 3 Y 5) para mantener el perrillo
22c zafado por medio da su borde de engrane 24c encima del
cual el saliente 24d sirve como tope para impedir imperati-
vamente la rotacién del tambor 22b. Haciendo girar el miem-
bro 24 hasta que la parte de cabeza 24e del mismo quede apli
cada y mantenida por la palanca acodada 25) el perrillo 22c
puede aplicar el embrague. Esta palanca acodada, que esta
pivotada en 25a, comprende un brazo superior 25b y una par-
ta da cola 25c. 31 muelle de tensién 25d entre esta parte
de cola y el miembro 24 sirve no s6lo para empujar el bra-
zo 25a hacia arriba a aplicacién con la parte 24e, cuando
se hace asi posible el giro del miembro 24, sino que también
empuja al propio miembro 24 hacia su posiciéon normal de
desaplicacion del embrague contra el tope 24g. Justamen-
te antes de que el embrague aplicado complete su revolu-
cion unica, el saliente 22d del miembro 22b se aplica a la
cola 25c y con ello suelta el miembro 24 dentro de la tra-
yectoria del perrillo 22c que es retirado de este modo gra-
dualmente a medida que sube por el borde 24c y por comple-
to justamente antes de que llegue al saliente 24d.

El arbol 21 esta conectado en accionamiento
con el arbol subsidiario 13 de control de energia del me-
canismo de conexién y corte por la cadena 25 en torno de
ruedas de cadena 2la, Ipa sobre los respectivos arboles,
mediante un embrague 13b de un solo perrillo, cuya aplica-

cion y desaplicacion es controlada por la palanca 13c de la
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Jeva 133 sobre 21 4Arbol 21 pars hacer que ol Arbol 13 com-
plate una sola rotacidn durante aquella parte solamente de
la rotacidn del 4rbol 21 =n que tisns lugar la conexidn y

2]l corts. sltsrnativamente, la rotacién del &rbol 13 pue-
de afectuarse directamante desds el arbol principal de ac-
cionamiento 17, pero esto sometsria al embrague 13b a un

funcionamiznto continuo, que evita la disposicidn represen-

tada,

El Srbol 21 1lsva también las siguisntas le-
vas, cuya funcidn y operacidn se describiran luego, a Sa-
ber, las levas 6i y 9a de control del agarrador ds reten-
c¢idn vy la lsva 16b ds control del avance, dlspuestas de-
lante de la placa delantera 2, y las lavas 18i y 194 pa-
ra operaf respectivamentas los brazos tensorses y el disposi-
tivo de tringuete da mantenimi=nto de la tensidn, dispues-
tas entre las placas 2 ¥ 3.

Considerando asn primer lugar la actuacidn de

los agarradoras de ratencidn {como ss musstran major en

la figura 7), 1 primer agarrador o agarrador cereano, 6,

gs gccionado desdae la leva 61 por 21 rodillo 6j del bra-~
z0 seguldor Sk y la leva 61 debajo de la mordaza de aga-
rrador (véase figura 4 sn la cnal los agarradores ss muase-
tran abiertos). 1 brazo 2s mantenido contra la leva 6i
por el rasorts de tensidn 6m que actlde para cerrar el aga-
rrador, 33 decir, para mover las partes & la. posicidn re-
nresentada 2n la fizura 7. 731 sgarrador astd destinado @&

ser mantsnido abisrto contra 2l muslle 6m por el fiador 6n

2

- 18 -~
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de la varilla 6o conectada al brazo 6k, cuyo fiador esta
destinado a ser aplicado automaticamente por la leva 6i cuan
do actula para abrir el agarrador, para dejarlo asi abierto.
Antes de que termine el ciclo, la leva queda situada para
permitir el nuevo cierre de los agarradores directamente
cuando el fiador es libertado.

La actuacion del segundo agarrador o agarra-
dor apartado 9 se efectua principalmente conjuntamente con
la del agarrador 6, por medio de la varilla de empuje ob
pivotada al brazo 5k y que actua sobre el brazo de palan-
ca 9c del agarrador 9 por la conexién 9. de movimiento per-
dido. *5, contraste con el agarrador 6 que esta completa-
mente abierto o cerrado, el cierre del agarrador 9 puede
asi ser graduado bajo la influencia del muelle de tensidn
93 del brazo 9c, de modo que al principio este muelle ac-
tla solo muy ligeramente, permitiendo que el fleje sea lle-
vado facilmente de nuevo a través del agarrador 9 durarte
la alimentacion inversa. La influencia del muelle 9e, sin
embargo, es luego considerablemente reforzado nsra apretar
el aguante del agarrador durante el tensado, por 10 accion
00 la leva 09 n través del rodil [0 I -obre el brazo 9s del
S3'reidor, el CUal osti a'c*lado ¢l c* La apertura y
31 (3 ¥ =apewo auto 'ti-: i 2 agarrador 9 son ef ! ctua-
d-jr- por 1 variinra 90 jurto coi los del agarrador 6. Debe
ob;rervarse que cuando el alariaidor 9 33 ligerament 3 cerrado
la conexi 6n de movimi ento p-TailC0 9' separada suficien-

temante para permitir el ulterior movimiento del brazo 9c
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qua czupone el apretamiento del agarrador. La leva 9a sli-
mina la teneidn adicional sobre 21 muslls 9e un Poco antes
e que los agarradorss sean zbiertos por la leva 61,

La alimentzcidn del fleje as controlada desde
1a leva 16b que actla a truvdes del rodillo 16c ~obra el
prazo 163 dal seguidor fljado 2n la extremidad delantsra
da) frbol de pivota 16a del cuzdro de rodillo ¢ue ss empu-
jado hacia la posicidn del cuadro en la cual los rodillos
14 v 14ag son llayados & operacidn por el muslle ds temsidn
16e que actla sobre =1 brazo 16¢. La parte alta ds la la-
va 160 muntiens 21 cuzdro an posicidn nsutra en contra de
la influ=ncia de este muslle., La longitud del fleajes que
8s alimentada miantras la parte baja de la leva permite que
el cuadro oscila a esta posicidn, puede ser ajustada lige-
ramsnte variando la inelinacidn angular dsl brazo en tor-
no del Arbol 1Ca »or los medios representados en 16Ff, pero
cualquier cambio sustuncial regulerse la sustitucidn por

otra lava,

Las levas 181 y 194 para operar respectivamen-
teo los brazos tensorss y los dispositivos de trinquete de
mantenimiento de la tensidn aparecen en la figura 4 y la
primera tambifn en la fizura 5 en la parte superior de su
carrera constante. La varills de empuje 18b es mantenida
con el rodillo seguidur 18j en su extremidad en aplicacidn
con la leva 181 por el par ae roadillos de gufa 18k y la ex-
treamidad ds la palunca de tringuete 19u esta pfovista dal

rodillo 1g9e para seguir 1ls leva 19¢. Por razones ya men-

-,

- 20 -
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donadas, las levas estan formadas 6e modo que permitan el
retorno de la varilla 13b antes de que el trinquete sea le-
vantado para soltar los brazos,

gueda ahora por describir el control manual de
la maquina por medio de la palanca manual 26 en el lado cer
cano de la maquina donde esta fijada al arbol transversal
principal 26a de control manual, da modo que pueda ser o0s-
cilada en un plano paralelo al plano de atadura para bascu-
lar con ello el &arbo3.

Basculando el arbol hacia fuera desde su posi-
cion neutra, el disparo del fiador 6n del agarrador de re-
tencidén es efectuado primero por la elevacién del Ffiador
26c en la extremidad delantera del brazo basculante subsi-
diario 26b (cuyo fiador se muestra aplicado en las figuras
8A y SB, pero libertado en la figura j?)* La conexidén entre
los arboles 26a y 26b es por simple apoyo entre los brazos
26d y 26e fijados a los arboles respectivos. EIl resorte de
tensidon 26f actla sobre el brazo 26e opuestamente a la em-
puifiadura para volver a aplicar el fiador 26c con el fiador
6n automaticamente de modo directo, siendo el ultimo devuel
to suficientemente por la leva 6i.

El ulterior movimiento de basculacién hacia
fuera del arbol 26a mas alld de la posicion angular en la
cual liberta el fiador, uUevant™olamente el fiador 26c¢ sin
efecto, pero esta gama del movimiento del arbol se utiliza
para la basculacién controlada del cuadro de rodillos 16

para llevar los rodillos 15 y 15a a funcionamiento por los

21
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medios que se muestran mejor en las figuras 9A y $B, consis-
tentes en el brazo 26g que se aplica por su rodillo 26h con
el brazo colgante 16g fijado al extremo cercano del arbol

de pivote 16a de dicho cuadro. EI espaciamiento entre los
brazos 16g y 26g debe ser suficiente para permitir la li-
bre oscilacion del brazo 16g desde la posicidén neutra, con-
siguiente a la basculaciéon automatica del cuadro, para ali-
mentar, por la lava 16b que actla a través del brazo 16d.

En la basculaciéon manual inversa del cuadro para aliménta-
cion hacia dentro, este movimiento perdido es absorbido pri-
mero por el brazo 26g durante el cierre del agarrador (por
liberacion del fiador 6n) después de lo cual la aplicacioén
del brazo 16g es acompafiada por la elevaciéon del brazo 16d
desde la leva 16b en contra del resorte 16e.

La basculacion opuesta del arbol 26a hacia
dentro desde la posicién neutra sirve solamente para ini-
ciar la operacién de la parte totalmente automatica oel
mecanismo por disparo del miembro 24. Esto se efectua por
el brazo 261 fijado al arbol para aplicarse al bloque 26j,
fijado sobre la varilla de empuje 26k, en contra de la ac-
cion del muelle 261 (véanse figuras 3 y 6). La cabeza 26m
al extremo da la varilla. 26k lleva un fiador de resorte
26n para aplicarse a la parte de cabeza 24g del miembro de
control y hacer girar con ello el miembro segin se requie-
ra para aplicar el embrague 22. El fiador 26n permite el
libre retroceso de la varilla 26k y de las partes asocia-

das con el arbol 26a.
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3n las figuras 10 a 12, se usan las mismas re-
ferencias en la medida de lo posible y s6lo se muestran las
partes modificadas. Hablando en términos generales las di-
ferencias son: en primer lugar, la transferencia desde con-
trol automatico (por el arbol 21 de control de energia) a
control manual de la alimentacidn hacia fuera del fleje, con
eliminaciéon de la leva 16b y el brazo 16d; luego, en la sus-
titucion de una leva sobre el arbol de control manual en lu-
gar de la lava 181 para empujar de nuevo los brazos tenso-
res (quedando automatica la operacién del trinquete de li-
beracion 1$ de retorno); y finalmente, en el anclaje del
muelle de cierra del agarrador 9 a la palanca 18d del bra-
zo tensor para reforzar la accidn de retencidn de este aga-
rrador durante al tensado, en lugar de al brazo 9g del se-
guidor, que asi puede ser eliminado junto con la leva 9a<
haciéndose necesaria esta alteracién por el hecho de que
el tensado tiene lugar antes de que comience la rotaciodn
del brazo 21.

A fin de permitir las dos operaciones adicio-
nales del arbol 26c de control manual sobre el cual esta
montada en este caso la empufiadura 26, el arbol se hace lon-
gitudinalmente desplazable desde la posicion en la cual se
representa, junto con sus miembros de accionamiento, en
lineas de trazo lleno en la figura 12, a la representada
en lineas de puntos y trazos, siendo guiada por la puerta
26p en forma de H la manipulacién resultante, mas compli-

cada, de la empufiadura.
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21 control manual del cuadro de rodillos 16
para alimentar fleje hacia fuera as{ como hacia dentro, con-
siste en la horquilla 161 (véase figura 11) en lugar del bra-
z0 168 que coopsra con un brazo 26q apropiadamente modifica-
do (que lleva el rodillo 26h)} fijado sobre el Aarbol 260, ¥
con 2l resorte 16k pera mantener el cuadro normelmente sn
posicidn neutra.

El.accionamiento'manual de los brazos tensorss
es por medio de la leva 26r qus se aplica diréctamente al
rodillo 181 (en lugar del pivote 18¢) en la parte superior‘
de la palanca 184, La aplicacibn de accionamisnto entre as-
ta lsva y sl 4rbol 260 se efsctfia mediante estrfas y salien-
tes 26s del Gltimo, siendo efectuada tal aplicacibn en forma
corrediza por 2l desplazamiento longitudinal del 4rbol, dis-
poniéndoss el fiador elfstico 26% para mantensr la lava en
la debida posicidn angular par= tal aplicacidn.

£1 muslls tensor 9h para reforzar la accidn de
retancidn del agarrador 9 e5té4 asegurado esntre la palanca
184 del brazo de tensidn y un drazo de palanca sugementario
91 del agarraddr 2n el mismo plano, es decir, o1 ds atadu-

Tra.

cuando 21 4rbol 260 estd en su posicidn de 1f-

neas llenas (véase figura 10), con la empufiadura 26 sn la ra-

ma delantsra de la puerta, estéd dispuesto para aplicar por

madio ds su brazo 264 con el brazo 26a de liberacidn del
fiador del agarrador de retencidn y vor su brazo 26q con

la horquilla 161 del cuadro de rodillos. La basculacién

- 24 -
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haeia fuera, por tanto, efactda las mismas operaciones gque
°n la primera forma de la mfiquina, pero la basculacidn ha-
cia dentro justamsnte opuesta da la alimentacidn controlada
hacia fusra del fleje. 21 movimiento de la empufisdura a
travds de 1la puerta desplaza el &rbol longitudinélmente en
direccidn hacia atrds para aplicar las estrfas 26s con la
leva de tansado 26r y también para llevar el brazo 261 a po-
sieidn ds aplicarse al blogue 26j para disparsr ol miembro
24 de control del esmbragus. La basculacidn hacia fuera en
3gta rama de la pusrta sirvé, por consiguiénte, para tensar
el fleje, para cuyo fin asta rama queda abierta en esta di-
receidn para permitir la considerable currsra resquerida pa-
ra la empufiadura, mientras gus la basculacidn recta de avane
ce haclia dentro inicia la secusnciz automitica como en la

primera forma d= la mlguina.

—— . - "
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Los puntos dz invencidn propia y nueva que se

L
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presentan para que sean objeto de esta Patente de Invenciodn
en Espafa, son los siguientes:

is. Un mecanismo para atar paquetes y simila-
res con material flexible, en el cual las operaciones mas
importantes se efectuan mediante miembros de accionamiento
todos ellos movibles en o paralelamente al plano de atadu-

ra.

22. Un mecanismo segun se reivindica en el
punto 12., en el cual cada uno de los miembros d9 acciona-
miento es movible, por ejemplo, esta dispuesto para pivo-
tar en torno da un eje que es transversal al plano de ata-

dura.

3-. Un mecanismo segun se reivindica en el
punto 25., en el cual los miembros de accionamiento estan
conectados en forma accionable con uno o mas arboles trans-
versales de control manual o con uno o mds &rboles transver-
sales de control mecanico o parcialmente con una clase de
arbol y parcialmente con una clase de arbol y parcialmente
con la otra clase, de acuerdo con la medida requerida de tra
bajo automatico.

42. Un mecanismo para atar paquetes y simila-
res con material flexible, en el cual las operaciones de
su secuencia de funcionamiento estan bajo el control direc-
to del operario en el sentido de que requieren ser efectua-
das por él a mano en medida mas o menos completa.

52. Un mecanismo segun se reivindica en el pun
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to 4., en el cual se usa para el control directo una em-
pufiadura o su equivalente, movible en o paralelamente al
ploro de atadura.

6s. Un mecanismo para atar paquetes y simi-
lares con material flexible, en el cual una sola empufadu-
ra o su equivalente se usa para efectuar directamente uno
0 mas operaciones de su secuencia de funcionamiento, y tam-
bién para iniciar meramente una o0 mads operaciones distin-
tas, que luego se continldan automaticamente.

73. Un mecanismo segun se reivindica en cual-
quiera de los puntos 5-* o0 6%., en el cual la empufiadura o
su equivalente tiene la forma 3c un brazo de palanca fija-
do sobre un arbol de control manual que es transversal al
plano de atadura.

82. un mecanismo segun se reivindica en cual-
quiera de los puntos anteriores, incorporado en una maqui-
na en la cual material flexible continuo es alimentado ha-
cia fuera en el plano de atadura a través de un dispositi-
vo de conexion dentro de un agarrador de retencién por el
cual un extremo libre del material es retenido sobresalien-
do dentro de dicho dispositivo de conexién y en la cual, des-
pués del cierre de este agarrador y de la inversion de la
alimentacion para recoger el material en exceso y para ce-
rrar el lazo del mismo sobre el paquete, el dispositivo de
conexion es operado para rennir las partes del material den-
tro de él, y que incluye opcionalmente también medios para

amarrar Yy recoger el material para tensarlo y/o un segundo

27 -
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agarrador de retencidn sobre el lado del dispositivo de co-
nexién opuesto al primero y medios ds corte por los cuales
un sxtremo librs del material flexible se deja también rete-
nido por asts segundo ugarrador sobrasaliendo dentro del
dispositivo de conexibn para su unidn con el primer extre-

mo citado,

92, Un mecanismo segln se relvindica en el
punto 8¢., en =l cual cualquiera ée las signientes opera~
ciones se efsctia o controlamanualmente por miembros de ac-
cionamiento movibles en o paralelumente al plano de atandu-
ra, por ejemplo, por una empufiadura anflogamente movible o
similar; la alimentacién hacia fuera del material flexible
en torno del paquete o similar, por ejemplo, por movimien-
to de la empufiadura desde una posicidn neutra en una direc-
cién, con preferencia la de dicha alimsntacién, y la inte-
rrupci&n de dicha alimentacidn, por ejemplo, devolviendo la
palanca a la posicidn neutra cuando se ha retirado suficien-
te material; el cierre del agarrador o agarradores de reten-
cibn sobre sl material flexible por ejsmplo por sl movimien-
to de la empuiiadura desde la posicidn nsutra, con preferen-
cia en la direccidn opuesta a la de alimentacidn hacia fue-
ra; la alimentacién inversa hacia dentro del materia flexi-
ble en exceso para cerrar su lazo sobre el paguets, por
ejemplo, con prefersncia, también por tal movimiento opues-
to de la empufiadura, verbigracia, continuando 21 movimiento
de la operacidén anterior mds a fondo de lo reguerido para

cerrar el agarrador; ol tensado del lazo, por ejemplc, de

- 28 -
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nuevo por movimiento opussto de la empuiiadura; y el corte
dal material y la realizacién de la conexibn (en cualquier
orden) sezuido por lua nueva apertura del agarrador en una
sola secusncia inicilada pur'ejemplo por el movimiento de
la empufiadura en la misma direccién que pare alimentar y con-
tinuada luego automdticamente.

10¢2. Un mecanismo segln se reivindica en sl
punto 92., en el cual una empufiadura para el control manual
estd dispuesta en el lado cercanoc del dispositivo de cone-

xién.

112, Un mecanismo segin se reivindica en el
punto 102., en el cual la empufiadura estd montada para mo-
vimiento hacia dentro y hacia fuera, fijada sobre un 4rbol
de control manual transversal gue es basculabls por slla.

128, TUn mecanismo segim se reivindica en cual-
gquiera de los puntos 8¢, a 112., en el cual al menos el cie-
rre inicial del agarrador o agarradores ¥y la inversidn de
la alimentacidn estdn bajo control manual directo.

1%¢, Un mecanismo segin se reivindica en cual-
quiera de los puntos 8%, a 128,, en el cual &1 msnos la ope-
racidn de una unidad de conexidn y corte es totalmente auto-
mdtica despuds de haber sido iniciada.

149, Un mecanismo seglin se reivindieca en cual-
quiera de los puntos 8¢, a 132,, en el cual la alimentacidn
ge efectlia 0 es ayudada mecénicamente llavando el material
flexible a aplicacidn de friceidn con rodillos que giran

constantementes,

- 29 -
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15s. Un mecanismo segun se reivindica en el
punto l4e., provisto de medios de tope para el material re-
tirado por la alimentacién, conjuntamente con una guia en
torno del paquete o similar.

16s. Un mecanismo segun se reivindica en cual-
quiera de los puntos 142. o 157., provisto de medios que im
ponen un limite superior sobre la tensién aplicable sobre
el material por la alimentacién inversa sin deslizamiento.

1?B. un mecanismo segun se reivindica en cual-
quiera de los puntos 142. a 162., en el cual el movimiento
de un cuadro de rodillos para aplicar el material con los
rodillos que giran constantemente es efectuado en forma con-
trolable al menos para la alimentacién inversa.

182. Un mecanismo segun se reivindica en cual-
quiera de los puntos $2. a 172., que incluye medios tensores
accionados a carrera constante suficiente para cubrir el con-
junto de una gama de ajuste posible.

192. Un mecanismo segun se reivindica en el
punto 189., que incluye medios de corte y un dispositivo de
trinquete para mantener la tension aplicada hasta el corte
mientras se permite la retirada inmediata del miembro de ac-
cionamiento de carrera constante de los medios tensores, se-
guida por el retorno final del ultimo al soltarse el disposi-
tivo de trinquete.

202. Un mecanismo segun se reivindica en cual-
quiera de los puntos 82. a I$s., que incluye medios destina-

dos a ser soltados a mano para cerrar el agarrador y aplica-

- 30 -
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dos da nuevo automaticamente para volver a abrir el agarra-

dor.

21*. Un mecanismo segun se reivindica en cual-
quiera de los puntos 8S. a 20S., en el cual el agarrador
de retencién (o el primero de tales agarradores) comprende
una mordaza inferior en forma de boquilla a través de la
cual es alimentado al material flexible.

22c. un mecanismo segun se reivindica en cual-
quiera de los puntos 8S. a 213., que incluye medios tenso-
res y un segundo agarrador de retencién que es operable jun-
to con al primero de tales agarradores, sometido a cierre
graduado del segundo agarrador desde una posicién en la
cual permite el paso de material flexible durante la ali-
mentacion inversa a una posicion plenamente cerrada duran-
te el tensado.

23S. Un mecanismo segun se reivindica en cual-
quiera de los puntos 52., 63., 77., 10S. u 113., en el cual
la manipulaciéon de la empufiadura esta bajo guia de una puer-

ta adecuada.

24c. Un mecanismo segun se reivindica en cual-
quiera de los puntos anteriores, que incluye un arbol trans-
versal de control manual desplazable longitudinalmente pa-
ra llevarlo a y fuera de conexidén operativa con los diver-
sos mecanismos a controlar por dicho arbol en sus respec-
tivas posiciones longitudinales.

253. Un mecanismo para atar paquetes y simi-
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lares con material flexible.

Tal y cono se ha descrito en la Memoria que an-
tecede, ilustrado en los dibujos que se acompafian y para los
fines gque se han especificado.

S Esta Memoria consta de treinta y dos hojas es-

critas a maquina pop una sola cara. ,

Madrid ABR_IVi? .

P. A
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