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ü l p re se n te  inven to  se r e f i e r e  a un raanuar para má­

quinas h ila d o ra s  con un apoyo s u je to  a una b arra  su ste n ta ­

dora, en la  cual, va montado con movimiento pendular un b ra ­

zo su sten tad o r y de carga r e b a t ib le  n a c ía  a rr ib a  y suscep­

t i b l e  de bloqueo en su p o sic ió n  de t r a b a jo ,  para lo s  c i l i n ­

draos s u p e r io re s .

r a r a  que un manuar fu n cion e p erfectam ente es esen­

c i a l  que lo s  c i l in d r o s  su p e rio re s  sean p a r a le lo s  a l  e je  de 

lo s  c i l in d r o s  i n f e r i o r e s ,  o b ie n , que tengan la  p o s i b i l i ­

dad de poderse c o lo c a r  por s í  mismos en e s ta  p o s ic ió n . En 

lo s  manuares en lo s  que dentro d e l brazo su sten tad o r y de 

ca rg a  d el c i l in d r o  su p e rio r  se han p re v is to  unos brazos de 

g u ía , a lo ja d o s  con movimiento p en d u lar, para e l  a lo jam ien ­

to  de d ichos c i l in d r o s  su p e r io re s , e s tá  asegurada su co lo ­

ca ció n  autom ática p arale lam en te a lo s  c i l in d r o s  in f e r io r e s  

en cu a lq u ie r  p o s ic ió n  de tr a b a jo  en que se encuentre e l  

brazo su sten tad o r y de c a rg a .

Pero en lo s  manuares en lo s  que e l  r e fe r id o  brazo 

su sten ta d o r y de carga del c i l in d r o  su p e rio r , a r ticu la d o  

con movimiento b a scu la n te  en un apoyo, e s tá  p ro v is to  de 

a s ie n to s  r íg id o s  pava l a s  p a r e ja s  de c i l in d r o s  su p e rio re s , 

es  por lo  mismo necee.a r io  s u je t a r ,  y c e n tr a r , e l  apoyo so­

b re la  barra su sten tad o ra  de t a l  modo que d ich as p a r e ja s  

de c i l in d r o s  su p e rio re s  se  h a lle n  p arale lam en te a l  e je  de 

lo s  c i l in d r o s  in f e r i o r e s .  E sto  no presupone solam ente una 

co n stru cc ió n  robu sta  d el apoyo, sin o  también una co lo ca ­

ció n  exactam ente a ju stad a  del mismo sobre la  b arra  su sten ­

ta d o ra . " s t á  demostrado que lo s  apoyos pueden experim entar 

un cambio de p o s ic ió n  durante e l  p roceso  de t r a b a jo ,  en 

cuyo caso v a r ía  también la  p o s ic ió n  d el brazo su sten tad o r 

y de carga y , por co n s ig u ie n te , lo s  c i l in d r o s  su p e rio re s  

no quedan ya p a r a le lo s  a lo s  in f e r io r e s  y pueden entonces 

dar lu g a r  a a l te r a c io n e s  durante la  marcha deL t r a b a jo .



P u esto  que l a s  pequeñas d e sv ia c io n e s  d el brazo sustentado] 

y de carga d el c i l in d r o  su p e rio r  ño se pueden determ inar 

tan  se n cilla m e n te  y , p or o tra  p a r te ,  e je r c e n  ya un e fe c ­

to  d e sfa v o ra b le  sobre e l  h ila d o  a e la b o r a r , e s te  t ip o  de 

e je c u c ió n  r e s u lta  inuy d e sv e n ta jo so *

Por ú ltim o , un c e n tr a je  de lo s  apoyos sobre la  ba­

r r a  su ste n ta d o ra , es d e c ir ,  la  r e c t i f i c a c i ó n  en la  p o s i­

c ió n  normal cuando se tía producido un d e s a ju s te , es  una 

op eración  que ex ig e  mucho tiempo y t r a b a jo .

fíe ha s u je r id o  oportunamente montar la  p a rte  del 

brazo su sten tad o r que a lo ja  lo s  c i l in d r o s  s u p e r io re s , con 

movimiento pendular con e l  f i n  de poder e q u il ib r a r  de e s ­

ta  manera cu a lq u ie r  v a r ia c ió n  de la  p o s ic ió n  d el apoyo* 

á t a l  f i n  se han p re v is to  puntos de so p o rte , p or ejem plo 

en forma de muñones m etidos en ta la d ro s  de la  c ita d a  par­

te  o s c i la n te  d el brazo su sten ta d o r*  Pero e s ta  e je cu c ió n  

es ta n to  mas d esfav o rab le  por cuanto que sobre d ich os pun­

to s  de sop orte se e je rc e n  grandes fu e rz a s  de rozam iento 

que c o n tra rre s ta n  e l  movimiento pendular c o rre c to  de la  

p a r te  portadora de lo s  c i l in d r o s  su p e rio re s  y , además, 

conduce a un d esg aste  prematuro de lo s  p rop ios so p o rte s . 

P or c o n s ig u ie n te , cuando se  dan a l t a s  p re sio n es  de ca rg a , 

e s ta  c la s e  de e je c u c ió n  ex ig e  un cambio fre cu e n te  de lo s  

so p o rte s  y p or lo  mismo, r e s u lta  cara en e l  s e r v ic io  p rác­

t i c o *

E l  p re se n te  in ven to  se ña propuesto la  ta re a  de 

e lim in a r la s  d e f ic ie n c ia s  apuntadas y lo g r a r  un manuar 

qu e, con una co n stru cc ió n  s e n c i l l a ,  .g a ra n tice  un s e r v i­

c io  muy seguro y una vida prolongada, y que perm ita una 

co lo ca c ió n  autom ática en la  co rresp o n d ien te  p o s ic ió n  de 

t r a b a jo ,  indepexidientemente de la  p o s ic ió n  del apoyo éa 

la  b arra  su ste n ta d o ra , fíegún la  idea del in v e n to , se con-
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sig u e lo  exp u esto , en e s e n c ia , por e l  hecho de que e l  apo­

yo v ien e  a e s ta r  d iv id id o  p arale lam en te a l  plano d e l campo 

de e s tira d o  de t a l  iorma que la  p a rte  in f e r io r  s u je ta  a la  

b arra  su sten tad o ra  permanezca inm óvil y , la  p a rte  su p erio r 

portadora d el brazo su sten ta d o r y de carga d el c i l in d r o  su­

p e r io r ,  quede unida con movimiento pendular a dicha p a rte  

i n f e r i o r .  ^ sta  e je c u c ió n  hace p o s ib le  ob ten er un brazo sus­

ten ta d o r y de carga d el c i l in d r o  su p e rio r  capaz de h acer 

f r e n te  a lo s  esfu erz o s m ecán icos, y asegura una co lo ca ció n  

de lo s  c i l in d r o s  su p e rio re s exactam ente p a r a le la  a l  e je  de 

lo s  c i l in d r o s  in f e r io r e s ,  aún cuando la  p o s ic ió n  d e l apoyo 

sobre la  b arra  su sten tad o ra  d i f i e r a  en gran modo de la  po­

s ic ió n  norm al. Por c o n s ig u ie n te , desne e l  punto de v is ta  

té c n ic o  de fa b r ic a c ió n , no e x i s t e  ninguna d if ic u l ta d  en de­

term in ar la  p o s ic ió n  de lo s  r e s p e c t iv o s  c i l in d r o s  su p erio  -  

r e s  dentro del mencionado brazo su sten ta d o r y de ca rg a , de 

t a l  modo que sig an  siendo mutuamente p a r a le lo s  a l  e je  in ­

c lu so  en e l  caso de un d e s a ju s te .  De e s ta  manera, se pueden 

c o lo c a r  lo s  apoyos rápidam ente sobre la  barra  su sten tad o ra  

s in  n ecesid ad  de ningún a ju s t e  com plicado puesto  que e l  

brazo su sten tad o r y de carga d el c i l in d r o  su p e rio r  se co lo ­

ca rápidam ente ¿ o r  s í  mismo en su p o s ic ió n  c o r r e c ta .

Según o tra  su g eren cia  d el in v e n to , en\,re la  p a r te  su­

p e r io r  e in f e r io r  d el apoyo pueden i r  s itu ad o s unos c o jin e ­

t e s  para e l  movimiento p en d u lar, que queden s itu a d o s aproT 

simadamente a l e  a ltu ra  de lo s  e je s  c e n tr a le s  de lo s  c i l i n ­

dros su p e rio re s  que se  halxan en p o s ic ió n  de t r a b a jo .  Con 

e l  f i n  de re d u c ir  a un mínimo la  f r i c c i ó n  en lo s  c o jin e te s  

y d e s c a r ta r  l a s  fu erz a s  que se puedan oponer a la  co lo ca ­

ció n  autom ática de lo s  c i l in d r o s  su p e rio re s  paralelam ente 

a l  e je  de lo s  c i l in d r o s  i n f e r io r e s ,  lo s  c o jin e te s  en cues­

t ió n  está n  lo m ad o s convenientem ente por rodam ientos a l o ja ­

dos e n tre  p la c a s  de p re s ió n . E s ta s  p la c a s  pueden s e r  de
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una so la  p ie z a  ju n to  con lo s  apoyos, o e s ta r  co n stru id as 

como p la c a s  a d ic io n a le s  s u je ta s  a unas s u p e r f ic ie s  de r e ­

ten ció n  de l a s  p a r te s  del apoyo. Se aco n se jan  dar a d i­

chas s u p e r f ic ie s  de re te n c ió n  la  forma de ranuras s i tu a ­

das en la s  mencionadas p a r te s  d el apoyo, o en forma de

ángulos curvados.

E l movimiento pendular d el brazo su sten tad o r y de 

carg as puede te n e r  lu g a r  a lred ed o r de un punto, formado 

venta josam ente por una b o la  de c o jin e te ^  en cuyo caso e l  

r e fe r id o  brazo descansa sobre o tro  c o jin e te  más. Enton­

c e s , dicho c o jin e te  puede e s ta r  concebido de manera que 

perm ita e l  movimiento d el brazo su sten tad o r y  de carga 

en c u e s tió n , únicam ente en un piano p a r a le lo  a l  piano 

del campo de e s t i r a d o .  ¿Según o tra  su g eren cia  más d el in ­

vento un n erv io  que una lo s  la d o f e d e la  p a rte  del apoyo 

p o rtad o r del brazo su sten ta d o r y de carga d el c i l in d r o  

su p e rio r , puede e s ta r  concebido a modo de p la ca  de p re­

s ió n  con un punto de so p o rte  para la  adm isión del elemen­

to  de apoyo, sobre e l  cu al queden apoyados en forma de 

puntos o l ín e a s  lo s  extrem os y u xtap u estos de lo s  lad os 

de la  p a r te  d e l apoyo situ ad a  f i ja m e n te  en l a  b arra  sus­

te n ta d o ra .

E l d ib u jo  ad ju nto  rep re sen ta  e l  invento a base 

de un ejem plo de e je c u c ió n . En é l  m uestran:

E ig . 1 § . ,  una p e rsp e c tiv a  y se cc ió n  lo n g itu d in a l 

p a r c ia l  de un manuar con un brazo su sten tad o r y  de carga

d el c i l in d r o  su p e rio r ;

F ig .  2 £ . ,  una se cc ió n  por la  l ín e a  I I - I I  de la

F ig .  1 § .

F ig . 3 ¿ . ,  una se cc ió n  por la  l ín e a  I I I - I I I  de

la  F ig .  l i i .

üobre una barra  su sten tad o ra  (1 ) extendida a
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lo  la rg o  de una máquina h ila d o ra , va s u je to  como de cos­

tumbre un apoyo por medio de un t o r n i l lo  ten so r  ( 2 ) .  E ste  

apoyo se  compone de dos p a r te s  (3  y 4 ) curvadas, en esen­

c i a ,  en l'orma de U, en donde la  p a rte  su p e rio r (4 )  lle v a  

un mulién (5 )  para e l  a lo ja m ie n to  b a scu la n te  de un brazo 

(6 )  su sten tad o r y de carga del c i l in d r o  s u p e rio r , e l  c u a l, 

en p o s ic ió n  de t r a b a jo ,  puede s e r  enclavado con la  p a rte  

su p e rio r (4 ) del mencionado apoyo por medio de un dispo­

s i t iv o  de t ip o  ya conocid o , no reproducido en e l  dibujo# 

E l  brazo su sten ta d o r y de carga ( 6 ;  l le v a  unos c il in d r o s  

su p e rio re s  ( ? )  que cooperan con lo s  c i l in d r o s  in f e r io r e s  

(9 )  rep resen tad o s en e l  d ib u jo  p or l ín e a  de puntos y rayas

y en donde la  mutua sep aració n  de lo s  c i l in d r o s  su p erio res 

(V) pgrede v a r ia r s e  por desplazam iento de sus b a rra s  sus­

te n ta d o ra s  (8)#

Por su lado orien tad o  h a c ia  lo s  c i l in d r o s  su p erio ­

re s  ( 7 ) ,  l a s  p a r te s  de apoyo (3  y 4 ) se abrazan en tre  s í  

y a l  mismo tiempo una p la ca  de p re sió n  (1 0 )  va alocada en 

unas esco tad u ras (1 1 ) de la  p a r te  (4 )  y agarra a tra v é s  

de hendiduras (1 2 ) de la  p a rte  (3 ) *  Los extrem os ( 3 ' )  de 

lo s  lad o s de la  p a rte  (3 )  e s tá n  doblados en ángulo y  ro­

dean a una p la ca  de p resió n  ( 1 3 )*  E ntre la s  p la ca s  (10) 

y ( 1 3 ) es tá n  a lo ja d a s  unas b o la s  (1 5 ) conducidas por una 

ja u la  ( 1 4 ) ,  l a s  cu a le s  ruedan a l  p ro d u cirse  un movimiento 

pendular del brazo su sten tad o r y  de carga (6 )  sobre la  

p laca  ( 1 0 ) ,  P or la  p a rte  p o s te r io r ,  d ir ig id a  h a c ia  e l  mu­

ñón (5 )  lo s  extrem os ( 3 " )  de lo s  lados de la  p a rte  (3 ) 

están  colocados uno ju n to  a o tro  y , eventualm ente unidos 

e n tre  s í .  E stán  situ ad o s lo s  mismos en un redondeado (16) 

hecho a p re sió n  en e l  n erv io  ( 4 ' )  de la  p a rte  (4 )  esen cial 

mente en forma de pu ntos, y en uonde dicho redondeado (16 

c o n stitu y e  una c a z o le ta  para la  adm isión de una bola (17) 

que e s tá  a lo ja d a  en la  escotad u ra de una p laca  de p resión

( 1 8 ) .  B s ta  p la c a  X l8 ) e s tá  s u je ta  a l  mismo tiempo a unas
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len g ü e ta s  (1 9 ) dobladas es ángulo da la  p a rte  ( 3 ) .  La par­

te  ( 4 ) queda tapada en forma de casq u ete  por una montura

( 20) de chapa o cosa an álo g a , la  cu al se prolonga n asta  

por encima de un s e c to r  de la  p a r te  ( 3 ) y co n stitu y e  una

5-~  p a r te  d e l brazo su sten tad o r y de ca rg a . Por su extremo

p o s te r io r ,  dicha montura ( 20) e s tá  p ro v is ta  de un m uelle

( 2 1 ) s u je to  en la  co rresp o n d ien te  escotad ura de unas par­

t e s  (3  y 4 ) y , por co n s ig u ie n te , r e t ie n e  a l  brazo su sten ­

ta d o r y de carga ( 6 ) en su p o s ic ió n  s u p e r io r .

1 0 , -  La p rep aració n  d el manuar se  l le v a  a cabo s u je ­

tando la  p a rte  ( 3 ) a la  barra  su sten tad o ra  ( 1 ) mediante 

e l  t o r n i l l o  te n so r  ( 2) ,  en cuyo caso no se re q u ie re  n in ­

gún a ju s t e  ex acto  en ángulo r e c to  f r e n te  a e s ta  barra sus­

te n ta d o ra . Las p a r te s  (3  y 4) c mponen una unidad, y la  

1 5 . -  p a rte  (4 )  a lo ja  de forma b a scu la n te  a tra v é s  d e l muñón

( 5 ) en brazo ( 6 ) su sten tad o r y de carga del c i l in d r o  su­

p e r io r .  L l  sistem a íu n c io n a l durante e l  t r a b a jo  c o n s is te  

en que después de haber in c lin a d o  e l  brazo (6 )  en d ire c ­

c ió n  h a c ia  lo s  c i l in d r o s  in f e r io r e s  ( 9 ) y de quedar b lo -  

2 0 . -  queado con la  p a r te  ( 4 ) ,  y , eventualm ente, también con

o tro  elem ento de la  máquina, t ie n e  lu g a r un movimiento 

pendular autom ático a lred ed o r del punto de apoyo formado 

por la  bola ( l y ) . Al mismo tiempo la s  b o la s  (1 5 ) ruedan 

sobre la  p laca  (1 0 ) y , y a tra b e s  de la  p laca  (1 3 )*  tra n s 1 

2 5 •- uiiten a la  p a rte  ( 3 ) sobre la  barra  su sten tad o ra  ( 1 ) la

. p re sió n  de lo s  m u elles no rep resen tad o s e n se l d ibu jo  y 

que oprimen l e s  c i l in d r o s  su p e rio re s  ( 7 ) ,  Se desprende 

de lo  expuesto que in c lu so  en e l  caso de p ro d u cirse  fu e r ­

t e s  d e sv ia c io n e s  con re sp e c to  a la  p o s ic ió n  normal de la  

3 0 . -  p a r te  ( 3 ) sobre la  b a rra  su sten tad o ra  S¿1), se consigue

un a ju s te  pendular rápido y ex acto  d el brazo su sten tad o r 

y de carga ( 6 ) ,  ya que e l  mismo se ve altam ente fa v o r e c i­

do por l a  gran lo n g itu d  de p alanca que queda e s ta b le c id a
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por la  sep aració n  e n tre  e l  punto de apoyo de la  b o la  (17) 

y e l  e je  de lu  p a re ja  d e la n te ra  de c i l in d r o s  su p e rio re s .

Como ya se  do in d ica d o , la  e je c u c ió n  rep resen ­

tada no es más que una r e a liz a c ió n  a t í t u l o  de ejem plo del 

in v e n to , a la  cu a l no se d a lla  l im ita d a , toda vez que son 

todavía ¡fa c t ib le s  m ú ltip le s  m o d ifica c io n e s  y v a r ia n te s .  

E sto  se r e f i e r e  ta n to  a la  re te n c ió n  de la s  p la c a s  de p re­

sión  en l a s  p a r te s  (3  y 4 ) d el apoyo, como a la  foaama y di¡J 

d is p o s ic ió n  de lo s  s o p o r te s .

B O T A

En resumen, la  p re se n te  s o l i c i t u d  re ca e rá  sobre 

l a s  s ig u ie n te s  r e iv in d ic a c io n e s :

1 3 .— Manuar para máquinas h ila d o ra s  con un apoyo 

s u je to  a una b arra  su ste n ta d o ra , c a ra c te r iz a d o  porque eh 

é l  va montado con movimiento pendular un brazo su s te n ta ­

dor y de carga r e b a t ib le  h a c ia  a r r ib a  y s u s c e p tib le  de 

bloqueo en su p o s ic ió n  de t r a b a jo ,  para lo s  c i l in d r o s  su­

p e r io r e s ,  estando e l  apoyo d iv id id o  aproximadamente en 

p a r a le lo  con e l  plano d e l campo de e s t i la d o ,  de manera 

que la  p a r te  in f e r io r  s u je ta  a la  b arra  su sten tad o ra  p er­

manezca inm óvil y , la  p a rte  su p e rio r  portadora del bra­

zo su sten ta d o r y  de carga del c i l in d r o  su p e rio r , e s tá  

unida con movimiento pendular con le  mencionada p a r t e .

2 3 kanuar ,  segán la  r e iv in d ic a c ió n  1 3 . ,  ca ra c ­

te r iz a d o  porque en tre  la  p a r te  su p e rio r e in f e r io r  del 

apoyo van situ a d o s unos so p o rtes  para e l  movimiento pen­

d u lar lo s  cu a le s  están  situ ad o s aproximadamente a la  a l ­

tu ra  de lo s  e¿es c e n tr a le s  de lo s  c i l in d r o s  su p e rio re s  

en p o s ic ió n  de t r a b a jo *

3 3 . -  iáanuar, segdn 1: s r e iv in d ic a c io n e s  13 y 2 3 . ,  

c a ra c te r iz a d o  porque lo s  so p o rtes  c o n s is te n  en rodamien­

to s  s itu a d o s e n tre  la s  p la c a s  de p e s ió n .



* 2 4 0  9 H

10 . -

1 5 . -

Lanuar, según la s  r e iv in d ic a c io n e s  l s  a 3 5 . ,  

c a ra c te r iz a d o  porque l a s  p la c a s  de p re sió n  forman una so­

la  p ieza  con la s  p a r te s  del apoyo o están  concebidas a 

modo de p la c a s  a d ic io n a le s  s u je ta s  a la s  s u p e r f ic ie s  de 

re te n c ió n  de l a s  p a r te s  del apoyo.

5 ¿ * -  Manuar, según la  r e iv in d ic a c ió n  ¿té ., c a r a c te ­

rizad o  porque l a s  s u p e r f ic ie s  de re te n id a  están  formadas 

por hendiduras en l a s  p a r te s  del apoyo o por ángulos do­

blados por e s ta s  ú ltim a s .

6 a . -  Manuar, según la s  r e iv in d ic a c io n e s  15 a 5 5 . ,  

c a ra c te r iz a d o  porque un n erv io  que une lo s  lados de la  

p a r te  de apoyo p ortadora d e l brazo su sten ta d o r y  de c a r­

ga del c i l in d r o  s u p e r io r , e s tá  ±'or ado a modo de p laca  

de p re s ió n  con un punto de apoyo, sobre e l  cu a l descansan 

en forma de puntos o de l ín e a s  lo s  extrem os de lo s  lados 

de la  p a r te  d e l apoyo s u je ta  a la  b arra  su ste n ta d o ra .

7 ¿ . -  KAKUíiR jtiiíüi kA^UlMía HILlhüRáii COR uW ¿IPOYO 

BUJHL’G i; üi«A BARI?A BUSIBRTABORA.

Gegún se d e sc r ib e  en ía  p re se n te  memoria que cons­

t a  de nueve h o ja s  e s c r i t a s  a máquina por una so la  cara 

y d ib u jo s .

Madrid a i£r£M
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