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MBMDRIA DESCRIPTIVA, para s o l ic i ta r  

PATENTE DE INTRODUCCION, por DIEZ años, 

a nombre de DON Y/ILLYGUHL, denaciona lidad  suiza, 

residente en Madrid, C alle Sagasta, 74»

p o r :

"UN APARATO AUTOMATICO PARA EL CORTE DEL CORDON DE 

ARCILLA SUMINISTRADO POR UNA PRENSA CONTINUA** •

El invento se r e f ie r e  a un d ispos itivo  automático, 

para e l córte del cordón de a r c i l la  suministrado por una 

prensa continua para a r c i l la  o g a lle te ra .

En ta le s  d isp os itivos , lo s  alanbrea cortadores de­

ben ser retenidos despula del oprte basta que las piezas 

cortadas que en lo  que sigue de esta Memoria se desigoán 

también como cuerpos configurados o la d r i l lo s ,  sean r e t i ­

radas. Solamente entonces puedej| ser devueltos hacia a r r i -  r , 

ba, a su posición In ic ia l ,  lo s  alambres cortadores.
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£¡1 invento e v ita  ©atoa inconvenientes mediante un 

d ispoa itivo  automático para e l corte del cordón de ard i­

l l a  suministrado por una ga lle te ra , en e l  cual e l  carro 

de corte l le v a  varios alambres cortadores y redibe au ino- 

5 vimiento desde un árbol, cuya velocidad angular se m odifi­

ca con la  velocidad crecien te y decreciente del cordón de 

a r c i l la ,  y e l lo  de manera que, con e l f in  de devolver los  

alambres cortadores a través de los  in te rs t ic io s  de corte, 

después de la  d iv is ión , tanto lo s  apoyos para las piezas 

10 configuradas cortadas como también los alambres cortado­

res experimentan, a través de d isp os itivos  de con tro l, un 

desplazamiento previo con respecto a l extremo del cordón 

todavía no cortado, que aumenta escalonadamente en la  d i­

rección de movimiento del cordón*

15 En e l dibujo se representa una forma de ejecución

del d ispos itivo  de acuerdo con e l invento, haciéndose es­

ta  representación a manera de ejemplo*

la  figu ra  1 es un alzado la te ra l de un d is p o s it i­

vo cortador Con cuatro alambres de corte.

20 la  figu ra  2 es una v is ta  en planta desde arriba

correspondiente.

La figu ra  3 es una v is ta  desde, delante, 

la  figu ra  4 muestra, a escala aumentada con respec­

to a las  figu ras 1 a 3» e l  Órgano de control de un alambre 

25 cortador.

la  figu ra  5 ©a una v is ta  en planta desde arriba  co<

rrespondiente a la  figu ra  4.
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Las figu ras 6 y 7 muestran en corte por la  lin ea  

X-X de la  figu ra  4 la  rea liza c ión  del soporte para los

alambres cortadores, siendo

la  figu ra  ó la  ejecución dibujada de trazo lleno

en la  figu ra  4, y

La figu ra  7 la  ejecución dibujada de puntos y tra­

zos en la  figu ra  4.

La figu ra  8 es la  representación en perspectiva de 

3b insta lación  de apoyo y mando de la s  placas de soporte.

la  figu ra  9 es un corpor por la  lín ea  2-2 a tra ­

vés de un d e ta lle  de la  figu ra  1*

La figu ra  10 es una representación parc ia l según 

la  figu ra  1 de una ejecución con cinco alambres cortado­

res.

La figu ra  11 muestra e l  curso temporal de los  d is­

tin tos  procesos de trabajo en una revolución completa del 

árbol motor.

La figu ra  12 es una v is ta  la te r a l  parcialmente en 

sección; y

la  figu ra  13 es un corte transversal de un apara­

to am plificador de fuerzas de accionamiento que se usa en 

este d isp os itivo .

1 y 2 son lo s  armazones la te ra le s  que están unidos 

mediante tiran tes  3. Sobre lo s  armazones la te ra le s  están 

formadas por arriba  deslizaderas sobre las cuales puede 

moverse e l carro cortador 4 sobre ro d il lo s  5. Por debajo 

del carro cortador 4 corren dos traviesas 7 cuyos extremos

.■■.,7 r —  3 -
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llevan  sendas barras de © lía  6 con rosca. Batas barras de 

guía 6 están roscadas en su extremo superior a un basti­

dor 7a l Á ambos lados del cordón 9 se deslizan sobre es­

tos pares de barras de guía sendas vigas de corte 8 y e l lo  

con ayuda de manguitos de gula correspondientes 8a. Por 

consiguiente, hay una de ta le s  vigas de corte a la  izqu ier-

da y a la  derecha del cordón de a r c i l la  S, os dec ir, a am­

bos lados del carro cortador y entre estas dos vigas de 

corte están tensados los alambres cortadores lo s  cuales 

subdividen e l cordón dé a r c i l la  en la d r i l lo s  individua­

le s . Estas vigas de corté son movidas hacia arriba y ha­

c ia  abajo para e l  movimiento de d iv is ión  por medio de una 

insta lación  de mando que luego describiremos, realizándo­

se e l  movimiento sóbre la s  barras de guía 6 por medio de 

lo s  manguitos de guía de deslizam iento 8 a. lo s  alambres 

cortadores están fija d o s  a la s  vigas de corte en porta-alam­

bres especiales que se representan con más d e ta lle  en las 

figu ras 4 a 7. Estos porta-alambrea consisten cada uno en 

una parte de perno 10 que a traviesa  las vigas d© corte 8. 

Esta parte de perno l le v a  a un lado en una parte en escua­

dra 11 un h u s illo  tensor 12 para coger y tensar lo s  ex tre­

mos de los  alambres de corte y tien e además en forma de 

prolongación 13 rea lizada angularmente, un tope que, en 

forma que todavía describiremos, detexmina una rotación  de 

los  porta-alambres. Hacia e l  otro lado, la  parte de perno 

10 se convierte en e l  porta-alámbras propiamente dicho, en 

forma de U, 14. En cada v iga  de corte se prevén "cuatro de

-  4 -
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estos porta-alambres. Loa alambres cortadores designados 

con 15 van hacia lo s  extremos lib re s  de patas 14* de lo s  

porta-alambres 14 que, en una muesca, llevan  lo s  alambres

15 quedando q l alambre» con re feren c ia  a l e je  da la  parte
/

5 de perno 10, excéntricamente sobre e l extremo 14* de la

pata, de modo que girando los  porta-alambres, lo s  alambres 

de corte rea lizan  Un movimiento de basculación y pueden 

m odificar su posición  con respecto a l plano de corte o r i­

g in a l. la  excentricidad, en los  porta-alambres ex te r io - 

10 res 14a y 14d, es mayor que en lo s  porta-alambres 14b y 

14c situados a l in te r io r . Xa figu ra  4 muestra en la  e je ­

cución dibujada de trazo llen o  lo s  porta-alambres 14b y 

14c, y en la  ejecución dibujada de trazos, lo s  portar-alam- 

brós 14a y 14d.

15 Los topes angulares t3 están d ir ig id o s  haÉia la

izquierda en lo s  porta-alambres 14a y 14b, y a la  derecha 

en lo s  porta-alambres 14c y 14d. A estos topes angulares 

están subordinados estribos 17 de mando de los  alambres, 

cuyos cuerpos están designados con 16. lo s  cuerpos de los 

20 estribos de alambre superiores están fija d o s  en e l armazón 

7a y los  de los  in fe r io res  en lo s  travesaños 7b. lo s  ex­

tremos de los  es tr ib os , activos como cuerpos de mando con 

respecto a lo s  porta-alambres, es decir, con respecto a 

sus topes angulares 13, se handssignado con 17e.
A l cordón o, respectivamente, a lo s  la d r i l lo s  te r ­

minados, están subordinadas una serie  de placas de sopor­

te , designadas con 18 a 22. Las pDacas de soporte 20 y  22

25
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están unidas fijam ente a l  carro cortador 4 j la s  placas de 

soporte 18, 19 y 2t son movibles bajo la  acción de un con­

t r o l  . A este f in  la  placa 19 está  conectada por medio de 

un es tr ib o  portador 19a a una barra de mando 23 (f ig u ra  8 ). 

la  placa 21 está unida por medio de un estribo  2ta a una 

barra de mando 24. la s  dos barras de mando están manteni­

das en guías en forma de ü 25 en e l  lado del carro corta­

dor 4. Estas barras de mando 23, 24 previstas a ambas la ­

dos del carro cortador, están en uno de lo s  lados bajo la  

acción de muelles d ep res ión  26, a l paso que en e l otro 

lado se aplican a espigas de mando 27 que, a su vez, es­

tán apoyadas sobre un brazo de mando basculabla 28. Este 

brazo de maído agarra con su parte superior en una esco­

tadura la te ra l 20 de la  placa de extracción 18 y permite 

con e l lo ,  mover a ásta, actuando un perno 30 como arras­

trado r .  Su movimiento de basoulación lo  recibe e l  brazo 

de mando o e l par de brazos de mando 28 desde un árbol pa­

sante 31, sobre e l  cual están f i ja d o s . Sobre este árbol pa­

sante se asienta un brazo de palanca 32 e l  cual da a l ár­

bo l un movimiento de osc ilac ión * Sobre e l  brazo de palan­

ca 32 ataca una b ie la  33 la  cual conduce a una palanca 34 

de un árbol pendular 35» Este árbol pendular recorre e l  

armazón y es impulsado en e l  lado an terio r por un brazo de 

palanca 36 desde una b ie la  37 ía  eual se une a l brazo 38 

de un árbol impulsor 39» E l árbol impulsor g ira  en la  d i­

rección  de la  flecha 52. Sobre e l árbol 35 se asientan dos 

brazos de palanca 40 cada uno de lo s  cuales es conectado 

por una b ie la  41 a la s  dos vig|s de corte 8 y dan a estas
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sus movimientos da ascenso y descenso. S I brazo 34 es 

mantenido sobre e l  árbol 35 por una parte por un ani­

l l o  da retención 42, por otra  por un c o lla r ín  43 bajo 

un c ie rto  c ie rre  de rozamiento, de t a l  modo que pueda 

actuar a la  manera de una palanca de arrastre ( f ig u ­

ra 9 ). A la  palanca de arrastre 34 están subordinados

dos topes f i j o s  44 y 45* La palanca de arrastre  34 pue­

de, por tanto, r e a liz a r  un movimiento sólo entre estos 

topes f i j o s ,  cuyo movimiento le  es comunicado por la  

manivela 38 del árbol motor 39 a través de la  b ie la  37* 

El movimiento del carro cortador 4 se r e a liz a  por me­

dio de un disco de mando 46 que está  sobre e l  árbol 

motor 39» a través de un r o d il lo  47 y una palanca de 

mando de dos brazos 48, 49 y  de una b ie la  50 la  cual
9

ataca en e l extremo del carro cortador. En e l  extremo 

del carro cortador ataca también un resorte de tracción  

51 e l  cual tiende siempre a l le v a r  a l carro cortador de 

nuevo a su posición  de reposo y además l le v a  también a l 

r o d il lo  de mando 47 a ap licarse contra e l  disco de l e ­

va 46 de mando.

El cordón de a r c i l la  9» que sa le de la  prensa no 

mostrada, se”mueve en la  d irección  de la  fie&ha 53 ha­

c ia  delante, Del modo usuaifc es soportado por una correa 

transportadora 54 la  cual por medio de un accionamien­

to de cable 55 controla un acoplamiento de fr ic c ió n  56 

e l cual es impulsado a través de un accionamiento de co­

rrea 57 y e l lo  de ta l modo que e l  árbol de trabajo sea

-  7 -
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movido en función, es d ec ir , correspondiendo a l ritmo 

del movimiento del cordón de a r c i l la  con una fuerza adi­

cional que es aportada por e l  acoplamiento de fr ic c ió n . 

(Sobre este particu la r se vo lverá  luego con más d e ta lle  

en re lac ión  con las figu ras 12 y 13).

La velocidad angular del árbol de trabajo 39 se 

m odifica, por tanto, con la  velocidad crecien te y decre­

ciente del cordón de a r c i l la  y e l  acoplamiento de f r i c ­

ción controlado cuida de que e l  árbol de trabajo se adap­

te constantemente en su número de revoluciones a la  ve lo ­

cidad en cada caso del cordón. Después de abandonar la  

cin ta de transporte un ro d il lo  aceitsdor dispuesto en la  

placa de soporte 22 f i j a  sobre e l  carro cortador 4 está 

subordinado a l cordón de a r c i l la  y éste l le g a  entonces 

a l d ispos itivo  de corte.

21 funcionamiento de la  in sta lac ión  es, por tan­

to , e l s igu iente:

Tan pronto como e l  cordón de a r c i l la  ha avanzado 

en la  cuantía del grueso de un la d r i l lo  hasta la  placa 

de soporte desplazable 18 , e l  r o d il lo  47 de 3>a palanca 

de mando 48, 49 comienza a bascular hacia abajo a conse­

cuencia de la  subida de l trayecto de curva 46. Con e l lo  

e l carro cortador es avanzado a l ritmo del movimiento de l 

cordón de a r c i l la .  A l mismo tiempo, la s  vigas de corte 

8 con los  alambres cortadores tensados sobre lo s  porta- 

alambres, se mueven hacia abajo y rea lizan  con e l lo  cua­

tro cortes, de modo que son Separados del cordón cuatro 

la d r i l lo s .  Los alambres de corte abandonan entonces e l

-  8 -
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cordón hacia abajo y se mueven más hacia abajo hasta 

la  posición de punto muerto in fe r io r *  Para entonces, 

lo s  topes angulares 13 han llevado a 15s d is tin tos  por­

ta-alambres 14 contra lo s  estribos in fe r io re s  de mando 17» 

Gracias a esta ap licación , los  d is tin tos  porta-alambres 

son girados, y e l lo  una vez en d irección  d is tin ta , de mo­

do que lo s  diversos alambres de corte experimenten un 

movimiento de basculación de d irección  d ife ren te , pero 

también en magnitud d is tin ta , correspondiendo a la  ex­

centricidad mayor o menor de lo s  alambres 15 con res­

pecto a l e je  de lo s  porta-alambres 14* lo s  porta-alam­

bres 14a, que controlan e l  alambre en la  Junta de cor­

te entro los  la d r i l lo s  D y C, son girados a l in c id ir  

con los topes angulares, de modo que la  parte de perno 

rea lic e  una rotación en e l  sentido de l r e lo j .  Con e l lo  

se basculan hacia la  izqu ierda lo s  porta-alambres pro­

piamente dichos.

En e l  porta-alambres 14b se r e a liz a  e l  movimien­

to del alambre cortador en e l  mismo sentido que en e l  por­

ta-alambres 14a. Solamehte la  magnitud de l movimiento de 

bascuiación es menor, a consecuencia de la  menor excen­

tric idad  del porta-alambres.

En e l in te rs t ic io  de corte entre e l la d r i l lo  B 

y e l la d r i l lo  A, es d ec ir , en e l  porta-alambres 14c, e l  

movimiento Se'baaoulación es de clase d is tin ta , porque

e l ángulo de tope del porta-alambres 14c está d ir ig id o  

hacia la  derecha. A l in c id ir  sobre e l  tope 17© ¿e l estri-

Q
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bo de mando 17» e l  porta-alambres 14o experimenta por 

tanto un movimiento de basculación en sentido contrar- 

r io  a l r e lo j ,  de modo que e l  porta-alambres r e a liz a  un 

movimiento de basculación hacia la  derecha (fig u ra  1 ).

5' Sin embargo, e l  porta-alambres 14d experimenta

un movimiento de basculación mayor del mismo sentido, es 

deoir, también hacia la  derecha, a consecuencia de la  

mayor excentricidad. Con e l lo  lo s  alambres cortadores 

son separados de la  su perfic ie  de corte en cada caso.

10 Experimentan además un aumento progresivamente crecien­

te , de su d istancia  mutua, es d ec ir , un desplazamiento 

previo en la  dirección  de movimiento del cordón, y e l lo  

con respecto a l extremo de l cordón todavía no cortadol 

Este movimiento de contro l mencionado, lo  r e c i-  

15 ben los  alambres cortadores en la  última parte de l mo­

vimiento hacia abajo de las  vigas de corte , 'fan pronto 

como comienza e l  movimiento ascendente de las vigas de 

corte desde e l punto muerto in fe r io r ,  la s  placas de 

soporte experimentan también uh. movimiento de mando,

20 y siendo movidas .al mismo tiempo las placas de soporte 

18, 19 y 21, a l paso que las placas de soporte 20 y 22 

no experimentan desplazamiento con respecto a l carro de 

corte . E l movimiento de la s  placas de soporte es in ic ia ­

do por la  palanca de arrastre 34, moviéndose esta palan- 

25 ca de arrastre en e l ascenso de las vigas de corte des­

de su posición f i nal superior junto a l tope 44 hacia 

abajo, hasta que a l cabo de poco tiempo alcanza e l  to -

-  10 -
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pe in fe r io r  45. En e l movimiento u lte r io r  de lae piezas 

sólo tiene lugar un deslizamiento sobre e l  árbol pendu­

la r  35. En e l movimiento arriba  descrito  de la  palanca 

de arrastre 34 hacia abajo, e l  brazo de mando 28 es bas­

culado a la  posición v is ib le  en la  figu ra  1. Con e l lo ,  

la  placa de soporte 18 .es arrastrada por la  espiga 30 

en la  escotadura 29 y mqvida hacia la  izqu ierda. Además, 

a l mismo tiempo, las espigas de mando 27 han movido a 

las  dos barras ele mando 23 y 24, la  24 hacia la  derecha 

y la  23 hacia la  izqu ierda } correspondientemente, la

placa de soporte 21 ha experimentado un movimiento ha­

c ia  la  derecha, y la  placa 19 uno hacia la  izqu ierda.

La placa de soporte 20 f i j a  sobre e l  carro cortador, no 

ha modificado su posición , y solamente lo s  in te rs t ic io s  

entro e l la  y las placas de soporte T9 y 21 han aumenta­

do. Además, la  placa 18 se ha apartado con lo  cual que­

da lib r e  e l camino para e l  retorno de lo s  alambres cor­

tadores.

Simultáneamente con la  in ic ia c ió n  del movimiento 

de mando de lo s  alambres cortadores, e l  carro cortador 

experimenta durante corto tiempo con respecto a l cordón 

una aceleración de su movimiento por la  curva de mando 

46, algo más pendiente en esta  zona, de modo que ee fo r ­

ma un in te rs t ic io  entre e l extremo d©l cordón que avan­

za y e l  grupo de la d r i l lo s  cortado, todavía cerrado. An­

tes de que lo s  alambres cortadores penetren de nuevo des­

de abajo en la  a r is ta  in fe r io r  del cordón, es d ec ir , en

-  11 -
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lo s  huecos creados entre tanto o en la s  Juntas de cor­

te , e l carro cortador ha tomado de nuevo la  misma velo­

cidad de avance que e l  cordón de a r c i l la .

üan pronto como en e l  movimiento de ascenso los  

5 alambres cortadores han abandonado de nuevo e l  cordón, 

comienza e l  carro de co rte , bajo la  acción de los  mue­

l le s  de tracción  51, a vo lve r  a la  posición  de partida, 

pues también e l r o d i l lo  de mando 47 ha llorado entre 

tanto debajo de la  parte descendente de la  curva de man­

to do 46. Mientras tanto, e l  cordón avanza en la  longitud 

de un grupo de la d r i l lo s  y las piezas cortadas son des­

plazadas por e l cordón desde la  zona del d ispos itivo  

cortador a la s  proximidades de un aparato de re tirada , 

no representado.

15 Entre tanto, lo s  alambres cortadores han rebasa­

do su posición más a lta  y han llegado de nuevo a encima 

de la  a r is ta  superior del cordón, después de lo  cual, 

primeramente sus distancias recíprocas son llevadas de 

nuevo a l va lo r  normal por in c id ir  e l  ángulo de tope 13 

20 sobre lo s  estribos superiores 17, es d ec ir , que esteta

distancias son disminuidas a la  correspondiente a l grue- 

30 del la d r i l lo .  Inmediatamente después, también las 

placas de soporte 18, 19, 21 se Hueven de nuevo a sus 

posiciones normales por la  rotación  a derechas de l ár- 

25 bol 35 y e l  movimiento de subida de la  b ie la  33, de mo­

do que puede comenzar e l  s igu iente proceso de corte .

En e l  ejemplo de ejecución según la  xigura 10,

-  12 -
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s© prevé un número impar d© alambres cortadores, a sa­

ber, cinco -  53, 59, 60, 6t, 62 -  , de modo que son ed i­

tados cinco la d r i l lo s  designados con E, P, G, H, I ,  Las 

placas de soporte de lo s  la d r i l lo s  se han designado con 

5 63 a 66. El alambre cortador centra l 60 y las dos pla­

cas de soporte 64, 65 a e l contiguas pueden entonces 

ser f i j o s ,  es d ec ir, que no experimentan movimiento ad i­

cional alguno con respecto a l  carro cortador. Como a ami­

bos lados de los  la d r i l lo s  F y G se han creado in te r s t i-  

10 c ios, e l alambre 60 que hacia arriba  penetra en las jun­

tas de corte entre los la d r i l lo s  F y G puede desplazar 

algo a los  la d r i l lo s  sobre sus placas f i j a s  64 y 65, de 

modo que pasa hacia arriba  sin impedimento.

Con re feren c ia  a l diagrama de la  secuencia tempo- 

15 ra l de lo s  d is tin tos  procesos de trabajo, hay que decir 

lo  sigu ien te:

a representa e l  comienzo del proceso de corte, 

es d ec ir, e l  momento en e l  cual los  alambres cortadores 

inciden sobre e l cordón.

20 a -  b es e l  tiempo de corte de los  alambres, du­

rante e l  cual e l  carro cortador es movido hacia delante 

en correspondencia a la  velocidad en cada caso de l cor­

dón de a r c i l la .

b -  lo s  alambres de corte abandonan e l  cordón, 

c -  d: E l mando de los  alambres se hace activo  y 

se aumentan 1© d istancia  recíproca de los  alambres corta­

dores.

— 13 —
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3s Posición más ba*ja de los  alambres cortadores» 

es d ec ir, inversión  del movimiento y comienzo del movi­

miento de retorno.

d -  e: S I mando de las  placas de soporte se ha­

ce ac tivo , y las distancias de las placas de soporte y» 

con e l lo ,  de los  diversos la d r i l lo s  del grupo, aumentan 

entre s í .

c -  e : Durante este in terva lo  se adelante e l  ca­

rro cortador unos 6 mm* respecto a l cordón, con e l  f in  

de crear s i t io  para la  formación de distancias que se 

in ic ia  en d.

f  -  ^5 io s  alambres cortadores son devueltos ha­

c ia  arriba  a través de lo s  in te rs t ic io s  creados en e l  

grupo de la d r i l lo s  entre la s  piezas cortadas por las pla­

cas de soporte controladas. Durante este tiempo e l  carro 

cortador tiene la  misma velocidad que e l cordón de a rc i­

l l a .  .

En j? se in ic ia  e l movimiento de retorno del ca­

rro cortador a la  posición in ic ia l .  DI movimiento de re­

tom o termina en a.

h — j.: lo s  alambres cortadores son devueltos a 

la  distancia normal entre e llo s  (posic ión  de co rte ).

i :  Los alambres cortadores han alcanzado su po­

s ic ión  más a lta , a l paso que e l  carro cortador se en­

cuentra aún en movimiento de retroceso.

± -  k: Las placas de soporte se devuelven a su 

posición cerrada o r ig in a l.

-  14 -
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a: SI movimiento de avance d e l carro cortador 

comienza y con é l e l  proceso de corte propiamente dicho, 

mientras que entre tanto lo s  alambres cortadores han a l­

canzado ya la  a r is ta  superior del cordón de a r c i l la .

5 Con respecto a las  figu ras 12 y 13 se ilu s tra  en

e lla s  un aparato para am plificar fuerzas de accionamien­

to relativamente déb iles por medio de una fuerza a u x ilia r  

especialmente para la  impulsión de máquinas cortadoras au­

tomáticas de cordones de a r c i l la  y sim ilares como la  a r r i-  

10 ba descrita . 351 aparato se caracteriza  porque la  fuerza

de accionamiento a am plificar impulsa, por medio de fuer­

zas de fr ic c ió n , un mecanismo que por c ie rre  de fr ic c ió n  

reforzado en e l  órgano accionado por la  fuente de energía, 

hace apropiado a este áltimo para ceder a l árbol p r in c i-  

15 pal una energía mayon .

las  fuerzas son conducidas por acoplamientos de 

fr ic c ió n , cuyas su perfic ies  de rozamiento están previs­

tas en un cárter comán dispuesto loco sobre e l  árbol*im­

pulsado y cuyas partes movibles están constitu idas por 

20 an illo s  expansiblas.

Para desplazar los  a n illo s  expansibles de lo s  aco­

plamientos de fr ic c ió n  se han previsto  palancas de ta l mo­

do que la  parte dentada de una de la s  palancas enggcane 

con la  parte dentada de un manguito loco sobre e l  árbol 

25 impulsado, de modo que a l g ira r , e l  extremo in te r io r  de 

la  palanca coopere con ©'1 a n il lo  desplazabas por é l  y su 

extremo ex te r io r lo  haga con e l  a n illo  del órgano unido a

&

K-

f
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la  fuente de energía*

Sobre e l  árbol 111 eatá montado loco un cárter 

formado por dos tapaa 112, 113 ©1 cual está  hecho como 

polea de transmisión y tiene dos bordes sa lien tes 114 

5 que sirven para guiar una correa (que no se ha mostrado). 

EL manguito 115, montado también loco  sobre e l  árbol 111, 

está unido en un extremo con una polea 116 para cable y 

l le v a  en e l o t r o ‘ extremo, dentro del cárter 112 y 113, 

un segmento dentado 117* la  tapa 112 posee superfic ies 

10 de deslizamiento 118, 119  a las  cuales se aplican los

dos a n illo s  120, 121, compuesto cada uno de e llo s  de tres  

-miembros a, b, _c, lo s  árganos extrem9s a de los dos ani­

l lo s  120, 121, reciben una espiga 121, 123 y en lo s  otros 

dos miembros extremos _c, está montada una espiga despla- 

15 zable 124, 125, excéntricamente a la  espiga 122, 123. En 

la  espiga 122 está  articu lada una palanca 126 cuyo extre­

mo está en contacto con .la  espiga 123 y en cauíbio la  pa­

lanca 127 articu lada a la  espiga 123 tien e  un dentado 128 

que engrana con e l  segmento dentado 117* Sobre e l  árbol 

20 111 va fija d o  un brazo 129 que encaja en una escotadura

130 de la  parte de a n illo  b. la  espiga 131 s irve  como 

lim itación  de movimiento del a n illo  121.

EL funcionamiento del d ispos itivo  es e l siguien­

te : Por una fuerza de accionamiento, por ejemplo, por la  

25 qu-©» en un cortador de cordón de a r c i l la  es transmitida

a la  polea de cable 16 por e l  cordón de a r c i l la  que avan­

za es basculado e l  manguito 115 y mediante e l dentado

16 -
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117» 12 8 , también la  palanca 127 en engrane con este d i- 

timo, realizándose la  basculación en e l  sentido de la  f l e ­

cha 13, con lo  cual e l  : a n illo  interno 121 se ensancha y la  

su perfic ie  de fleslizamiento 119 de la  caja es aproximada 

en t a l  medida que es arrastrado por la  caja en movimiento 

ro ta tivo  112, 113. La palanca 126 es basculada también en­

tonces por la  espiga 123 y e l lo  ensancha a l a n illo  exte­

r io r  120 en t a l  medida que también éste es arrastrado por 

la  caja ro ta t iva  y a s í también es girado e l  árbol 111 de 

la  máquina impulsada por medio del brazo 129. La v e lo c i­

dad angular de la  caja impulsada, se e l ig e  mayor que la  

velocidad máxima de la  polea de cable 116. Entre la  caja 

y lo s  a n illo s  que cuidan de la  transmisién de fuerza ex is ­

te  siempre, por tanto, un determinado a rrastre . A l va ria r 

la  velocidad angular, de la  polea de cable 116 con respec­

to a la  velocidad angular del árbol de la  máquina impulsa­

da, tiene inmediatamente lugar un desplazamiento del d is­

p os itivo  in te r io r  de am plificación  y éste conduce, a tra ­

vés del mecanismo descrito a la  lib e rac ión  de la  energía 

necesaria para e l  desplazamiento del a n illo  ex te r io r , con 

lo  cual la  emisión de energía en e l  árbol de la  máquina 

impulsada es regulada de ta l modo que la  velocidad angu­

la r  de este árbol es igual a la  velocidad angular de la  

polea de cable 116 que transmite la  energía de acciona­

miento amplificada.

-  17 -



If o T

2 3 6 5 4 2
A.

Los puntos que se reiv ind ican  para esta s o l ic i ­

tud de Patente cíe Introducción, son los sigu ientes:

12. -  Un aparato automático para cortar e l  cor- 

5 d<5n de a r c i l la  suministrado por una prensa continua pa­

ra a r c i l la ,  en e l  cual e l carro de corte l le v a  varios

alambres cortadores y rec ibe su movimiento desde un ár-
j i t
4 bol cuya velocidad angular se.m odifica con la  velocidad 

creciente y decreciente del cordón de a r c i l la ,  caracte- 

10 rifado  porque para e l retorno de lo s  alambres cortado­

res a travós de los  in te rs t ic io s  después del corte, tan­

to lo s  apoyos para la s  piezas cortadas como también los 

alambres reciben a travós de insta laciones de mando un 

desplazamiento previo respecto a l extrono del cordón aán 

15 no cortado, e l cual aumenta por fases en la  dirección  del 

movimiento del cordón.

22. -  Un aparato según se re iv in d ica  en e l  punto 

caracterizado porque lo s  órganos de mando para e l con-
5 -

t r o l  ad icional de los  alambres de corte están rea lizados 

20 de modo que lo s  d is tin tos  alambres de corte experimentan 

un movimiento de mando de magaitud d ife ren te  según su po­

s ic ión  en e l  grupo de la d r i l lo s .

38. -  Un aparato según se re iv in d ica  en los  pun­

tos 18 y 28, caracterizado porque en e l  caao de un núme-

- lo -
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ro impar de alambres de corte e l cen tra l en cada caso que- 

da en su plano de corte y no experimenta movimiento algu­

no en la  d irección  del cordón de a r c i l la  con respecto a l 

carro de corte.

42. -  Un aparato según se re iv in d ica  en lo s  puntos 

1, 2 y 3» caracterizado porque e l d ispos itivo  de mando de 

los alambres tiene soportes de alambre ind ividuales que 

I pueden osc ila r  en vigas dé- co rte , los  cuales, por una par­

te , soportan e l  alambre en una muesca con excentricidad d i­

to ferentemcnte grande y, por o tra , están provistos de un

d ispos itivo  tensor y tienen topes angulares, a loa  cuales 

están subordinados topes f i j o s  en la  posición lím ite  supe­

r io r  y en la  in fe r io r  del movimiento de la s  vigas de corte, 

cuyos topes f i j o s ,  después deLpaso a través del cordón,

15 provocan e l  desplazamiento la te ra l de lo s  alambres de cor­

te y a l f in a l del movimiento de retom o anulan de nuevo es­

te  desplazamiento la te ra l y con eU o  llevan  de nuevo a lo s  

alambres a su posición  de corte.

5ff. -  Un aparato según se re iv in d ica  en los puntos

20 tfi a 4®, caracterizado porque además de las placas de sopor- 
en*

te  que experimentan un movimiento adicional respecto a l ca­

rro de coarte correspondiendo a su posición  en e l  grupo de 

la d r i l lo s ,  están provistas una o más placas de soporte pa­

ra la  recepción de lo s  la d r i l lo s  durante e l  proceso de cor- 

25 te , la s  cuales no experimentan movimiento ad icional de man­

do con respecto al carro de corte.

62. -  Un aparato según se re iv in d ica  en los  puntos

-  19 -
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1S a 42, caracterizado porq.ua la s  placas de soporte mandas- 

das son soportadas p o r c a r r i le s  de control los  cuales ex­

perimentan un desplazamiento desde e l árbol de trate jo .

7a» -  Un aparato según se reivindL ca en lo s  puntos 

18 a 4a, y  6a, caracterizado porque e l  mando de la s  placas 

de soporte se r e a liz a  desde e l  árbol con ayuda de un apara­

to de palanca de a rrastre.

8s. -  Un aparato según se re iv in d ica  en lo s  puntos 

1, 2, 3, 4, 6 y 7» caracterizado porque con la  misma insta­

la c ión  de mando, es accionada todavía una in sta lac ión  de 

con tro l, para la  placa de re tirad a .

9a. -  Un aparato, según se re iv in d ica  en los puntos 

an teriores, que tiene un d ispos itivo  para la  am plificación 

de fuerzas de accionamiento relativam ente déb iles  por medio 

de una fuerza a u x ilia r , especialmente para e l accionamien­

to de máquinas con velocidad angular variab le del á ibo l 

p r in c ip a l, como máquinas de impresión, prensas, estampas, 

martinetes, de fo r ja , cortadores automáticos de a r c i l la ,  y 

sim ilares, caracterizado porque la  fuerza de accionamiento 

a am plificar acciona un mecanismo por medio de fuerzas de 

fr ic c ió n , cuyo mecanismo, por c ie rre  de fr ic c ió n  am plifica­

do con e l órgano accionado por e l  manantial de energía, ha­

ce a este último apropiado para ceder una energía  mayor a l 

árbol de accionamiento.

102. -  Un aparato según se re iv in d ica  en e l  punto 

9a, caracterizado porque las  fuerzas son conducidas por 

acoplamientos de fr ic c ió n  cuyas su perfic ies  de frotamien-

20 -
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to están p revistes en un cá rte r común dispuesto de modo 

suelto sobre al árbol accionado, y  cuyas partes movibles 

están formadas por a n illo s  d ila tab les ,

112. -  un aparato según se re iv in d ica  en e l  pun­

to 9, carácterizado porque para e l  desplazamiento de los  

a n illo s  d ila tab les  de los  acoplamientos de fr ic c ió n  es­

tán previstas palancas de modo que e l  dentado de una pa­

lanca engrane con e l  dentado de un manguito suelto sobre 

e l árbol accionado, de manera que en e l momento de su g i­

ro, e l  extremo in te r io r  de la  palanca coopere con e l  ani­

l l o  desplazable por e l i a  y su extremo e x te r io r  con e l  ani­

l l o  del órgano unido a l manantial de energía.

122 . -  UN APARATO AUTOMATICO" PARA E l CORTE DEL 

CORDON DE ARCILLA SUMINISTRADO POR UNA PRENSA CONTINUA.

L:

Todo conforme ha quedado deserito en la  presente 

Lfemorla que consta de veintiuna hojas mecanografiadas por 

una sola cara y tres láminas de dibujos.

Madrid, 12 de Julio de 1.957.

JQSR MASIA JEL CORRAL,& V-

-  21 -
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