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Es ya conocido el uso de dispositivos vibra-
dores que en combinacién con 18 fuerza centrifugs, ha-
ce que las piezas que han de alimentar una mdquina va-
yan ascendiendo por unos escalonamientos en espiral de
suerte que las unidades se dispomgan en alineacién con
el fin de alimentar a miquinas automdticas o semiasuto-~
miticas.

E1l problema comienza cuando se quiere contro
lar una alimentacién temporalizada y de suerte que la
alimentacibn se obtenga de unidad en unidad,

E1l control de esta alimentacién, de una en -
una, indudablemente se puede llevar a c&bo de muchas -
maneras, pero como en cualquier ceso se requiere sin--
cronizacién de movimiento se debe tener presente que =
estos movimientos deben unirse de forma rigida con los
movimientos que se ocasionan en la méguina que se estd
alimentando.

Por otra parte, también es importante que la
fuente de slimentacién de emergia, sea la misma que po
ne en movimiento la méquina que se alimenta.

Fundamentalmente, el presente modelo de uti-
lidad ha tenido presente los siguientes puntos:

-~ Se quiere alimentar una méquina en la que
$t0d0s sus movimientos son mecdnicos y se alimentan de
un solo motor eléctrico.

Luego la miquina funciona a base de unos elg
mentos mecdnicos debidamente sincronizados.

-~ Por esta razén se quiere que el control de
alimentacién se haga a partir de los movimientos mecd-

nicos que ya dispone la mAguina que se ha de alimentar.
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- Iuego el control de alimentacifén serd mecd
nico.,

- Pero ademds, a fin de no complicar la toma
de movimientos motrices de los diferentes movimientos
que se hayan de obtener en el control de alimentacibn
gse considerard fundamental, que los ejes que den movi-
miento al citado dispositivo, sean paralelos y natursal
mente también serdn paralelos a los de las méquinas -
que se han de alimentar.

De acuerdo con este predmbulo, en el modelo
de utilidad, objeto de esta descripcién, se cumplen --
las siguientes condiciones:

- Los tres ejes motrices (16), (33) y (45) -
son paralelos,

- E1 depésito vibrador (1) es ya conocido en
el mercado y por su funcionamiento hace que las unidaw-
des depositadgs en él, asciendan por 1los escalonamien-
tos en espiral, hasta llegar en la forma sefialada por
(2) al lugar de alimentacidn. '

- E1 mecanismo de control de alimentacién, -
unidad a unidad, objeto de este modelo de utilidad, se
caracteriza por los siguientes ciclos:

En la figura 18 y en planta, se representa -
la 1llegada de las unidades (2).

En dicha figura se representé a la placa (5)
de forma que se impide la cafda del elemento (4).

En esta posicién, existe un dispositivo de -
retencién representado en la figura 28, que presionan-
do sobre la unidad (3) y potestativamente alguna mis -

de las siguientes, hace gque la que no estd retenida es



solamente la unidad (4).

En estas condiciones si la placa 5, del modo
que se representa en la figura 42 pasa a la posicidn sg
flalada por (36-a), entonces la pieza 4, se desprende --

5e~ aislada para caer sobre la tolva de retencién 19.

La tolva de retencién 19 se encuentra contro-
lada por el elemento obturador (21), de manera que libe
rard el paso de la unidad (20) de acuerdo con las exi--
gencias de la médquina que se trata de alimentar.

10.~ Entretanto, la pieza 5 vuelve a ponerse en la
posicién de la figura 18, entonces se produce el ascen-
so del elemento (6) que hacia la retencién de las unida
des siguientes (3), pasando a ocupar la (3) el lugér que

IR anteriormente tenia la (4),
15#;;3- Hecho este paso, desciende de nuevo el disposi
wee tivo de retencibén (6) y se vuelve & repetir el ciclo -
~E~ completo que ya ha sido descrito. _
fd'} Con lo dicho, queda explicado 1o que se quie-
“eo re lograr con los mecanismos objeto de este modelo de =~
205=;': utilidad, ahora van & describirse los citados mecanis—-—
é;.; mos, que s8i bien actden de forma sincronizada, cada uno
¢ %y

de ellos funciona en forma indepéndiente.
MECANISMO DE RETENCION PERIODICA.— Es el re—

presentado en la figura 22,
25,= Recibe el movimiento desde el eje 16 que estd
girando en forma permanente y arrastrando consiguientee
mente la leva 15.
Esta leva, con el grado de excentricidad y di
sefio conveniente, empuja en forma permanente al elemen-

30.~ to de rodadura libre 14 que se encuentra en el extremo
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de la palanca 13, que estd solicitada en forma permanen
te por 1a tensién del muwelle 17, que tiene un extremo
sujeto al chdsis de la méAquina 18 como punto fijo.

La palanca 13 es solidaria de la prolonga-—-
c¢ién 11 y su conjunto puede oscilar en el eje 12 de for
ma libre. Por tanto todo movimiento angular en la pa--
lanca 13 motivado por la leva 14, se transmite a la pa
lanca 11, la cual descansa permanentemente sobre el ~-
eje 10, haciendo una presién que se transmite directa-
mente al elemento eldstico 6 que descansando directa--
mente sobre las unidades 3 que han de ser retenidas, -
ejerce esta misibén, ya anteriormente comentada.

Pero a medida que deja de empujar la palanca
11 sobre el eje 10, éste asciende por el arrastre gue
experimenta por la accién de los muelles 8, dejando en
este momento de efectuasr la retenciém de 6 contra 3.

Por tanto, los tiempos de retencibén y de 1i-
veracién estén de acuerdo con el disefio de la leva 15.

La duracién de los ciclos por otra parte es-
t4 también de acuerdo con la velocidad del citado eje
16.

MECANISMO DE PASO PERTODICO PARA ELEMENTOS -
LIBERADOS DEI DISPOSITIVO ANTERIORMENTE DESCRITO,=

Es el representado en la figura 48,

Recibe el movimiento del eje 45, que se en—
cuentrs girando en forma permanente y arrastrando con-
giguientemente la leva 46, que posee el grado de excen
tricidad y el disefio conveniente, cuya leva empuja, en
forma permanente, al elemento de rodadura libre 44, gue

gira al extremo de la palanca 43.
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Esta palanca estd golicitada en forma permanen
te por medio del muelle (50) sujeto en uno de sus extre
mos al chdsis de la miquina,.

Dicha palanca 43 es rigidamente solidaria con
la palanca 39, girando libremente dmbas en el eje 42, -
en el curso de las oscilaciones que sean obligadas por
la leva 46.

En el exiremo de la palanca 39 y segin puede
verse en el detalle de la pieza representads en la figu
ra 48, aparece en forma de oscilacién libre, girando en
el perno 40, a la pieza 38 que mediante la abrazadera =
41 se fija en modo permanente a la barra 37.

Pero la barra 37, tiene por uno de sus extre-
mos la necesidad de deslizarse dentro del soporte 48, -
que como puede verse por la figura 58, permite el desli
zamiento pero ademds tienme la posibilidad de libre orien
tacibn girando en torno del buldn 49. |

En estas condiciones el giro de la palanca 39,
hasta pasar a la posicién representada por (39-A), hace
que la barra 37, sin perder la alineacién obligada por
el soporte 48, tome en su otro extremo la posicién « -
(36=4),

Por tanto el giro de 1la leva 46, determing ==
que la placae 36 pase a la posicibén (36-4).

Conviene seflalar que precisamente esta placa
36, es 1a que en la figura 12 se ha sefialado en forma =
seccionada y con el nimero 5,

Por tanto queda explicado el modo de compor—-
tarse los mecanismos a fin de hacer la liberacién perid

dica del paso de la unidad 4 pars que ésta caiga en la
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tolva de recepcidn 19,
CONTROL FERIODICO EN LA TOLVA DE RECEPCION.-

La cafda de la unidad 4, directamente sobre
la méquina que se trata de alimentar, puede hacerse en
forma inadecuada, debido que no siempre el movimiento
de caida de la unidad (4) se hace en forma regular, ya
que estd supeditada la caide a8 un movimiento vibratow-
rio de la disposicién (1).

Entonces para evitar dificultades de alimen-
tacién se hace una retencién en la tolva mediante el -
travesaiio 21,

Ia liberacidn se verifica en forme sincroni-
zada con le méquina que se trata de alimentar:

El movimiento se oonsigue por el eje 33, que
gira constantemente y con su giro arrastira a la levs -
32, de excentricidad y disefio adecuado, la cual mueQe
al elemento de rodadura permanente 31 que se encuentra
en ol extremo de la paslanca 30. Esta palanca se encuen
tra solicitada en forma permanente mediante el muelle
34 que tiene un extremo unido al bastidor estédtico de
la mdquina 35, Dicha palanca 30 es solidarie de la pa-—
lanca 28 y dmbas oscilan libremente en torno al eje 29;
en el extremo 27 de la palanca 28 se coloca un tirante
a modo de biela 25 que pasa el movimiento por el punto
26 a la palanca 24.

La palanca 24, solidaria de ls pleza inte= =
rruptora de paso 21, puede girar libremente en el pun-
to 23.

En resumen se controla el paso mediante el -

elemento 21, de acuerdo con las exigencias de la méqui
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na que se trata de alimentar.

Quedan explicados los tres mecanismos que ne-
cesariamente forman une unidad, que deben funcionar en
forma sincronizada.

Repitiendo ademds lo anteriormente dicho:

Los tres ejes que dan movimiento el (16}, (33)
vy el (45), son ejes paralelos y serdn actuados conve= -
nientemente por la misma fuente o motor de la migquina -
que queramos alimentar.

Ia transmisién serd mecédnica y en estas condi
ciones no habré desfases por deslizamientos, ni cosas =
perecidas, el control serd totalmente mecinico.

Una vez se haya comprendido con mayor clari--
dad, el conjunto del Modelo, otros detalles y caracte—
risticas del mismo se irdn poniendo de manifiesto en el
transcurso de la descripeién que se da a conxinuaeidn,'
en la que se exponen 1los detalles més particulares del
Modelo, como asimismo de los medios que para su puesta
en prédctica pueden emplearse. Estos detalles se dan a -
titulo do eojemplo, haciendo referencia a un ca8so posi--
ble de realizacién préctica, pero el Modelo no queda 1i
mitado, exactamente, a los detalles gue aqui se exponen,
debiendo ser considerada, por tanto, esta descripcién -
desde un punto de vista ilﬁstrativo Yy sin limitaciones
de ninguna clase,

Une idea més amplia de la invencién, la propor
ciona la descripcién siguiente, en la que se hace refe-
rencia a 1la ldmina de dibujos ilustrativos que & esta =
memoria se acompafia, en la que de manera un tanto esque

médtica y exclusivamente por via de ejemplo, se represen
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tan los detalles preferidos por el invento,

En estos dibujos se usan marcas de referencia
seme jentes, para indicar piezas, conjuntos 0 partes, ==
que se corresponden en las distintas vistas presentadas,
cuyas pilegas, detalle y organizacién, se definen de una
maners especifica en el tramscurso de la memoria, y des
pués se concretan en las notas reivindicatorias finales.

En los dibujos:

La figura 12 es una visia fragmentariea en plan
ta del dispositivo vibrador que se tréta de controlar,

Ia figura 28 es una vista un tanto esguemdti-
ca donde se ven dos de los mecanismos:

El de retencién periddica de los elementos —
que se han de alimentar, reitencidén que se lleva a cabo
en ol mismo elemento vibrador y el de retencién periédi
ca en la tolva de recepcibén, inmediatamente antes de —
llegar a la méquina que se gquiere alimentar.

Ia figura 38 corresponde & una vista un tanto
esquendtice de los elementos que componen el dispositi-
vo de retencién de las unidades que quedan libres del -
primer dispositivo de retencién.

la figura 42 es una vista del elemento oscila
torio que une la barra 37 c¢on el extremo de la palance
39.

La figura 52 es una vista del elemento guia -
de la pieza 37 y mostrando la posibilidad de oscilacidn.

Comentando ahora estos dibujos, se hace la ==
aclaracién de que, mediante el n® -1- se indica el depd
sito vibrador que hace gue las unidades del producto ~--

2 - 3 - 4 se coloquen alineadas en los escalonamientos
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en espiral. (Este dispositivo es ya conocido).

E1l n2 2 sefiala las unidades del producto que
se han de suministrar a una méguina, siendo 3 las pie--
zas que sufren la primera retencién merced al elemento
eldstico 6 que desciende y durante un tiempo retiene a
une o més unidades del producto.

El n¢ 4 indica la unidad que ha pasado y que
cuando se lo permita 1la paleta {5) caerd en la tolva de
alimentacién 19.

El n? 5 es 1la paleta de retencién, representa
da en la figura 18, Esta misma paleta en la figura 3¢ -
se designa con el nimero 36 y luego en la posicidn de -~
apertura en el numeroc 36-A.

El ne 6 indica el elemento eldstico de reten=
cién, siendo 7 el soporte del elemento eldstico 6, cuyo
soporte se encuentra sujeto en el extremo inferior del
eje 10, En este soporte se f£ijan.los extremos 36 108 ==
mielles 8 que tratan de liberar 1las retencién de la pie-
za de producto =3,

En 8 se sefialan log muelles de liberacién au-
tomdtica de la presién del elemento & sobre la o las uni
dades de producto retenidas 3.

Estos muelles provocan la ascensifn del vésta
go flotante 10, siempre que se lo permita la palanca 11.

E1l ne 9 corresponde al soporte guia de 1a bha-
rra 10, cuyo soporte es estédtico y estd unido &l chdsis
de la mdquina en general, Dicha barra 10 es desplazable
por presién de la palanca 11 en el sentido descendente,
determinando una presibn directa de 6 sobre 1a unidad -

del producto -3-.
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El ascenso de dicha barra se origina por 18 -
tensifn de los muelles 8.

El n¢ 11 indica la palanca que obra sobre el
elemento 10 a fin de determinar la retencién por apoyo

5o directo del elemento eldstico 6 sobre la pieza de pro—
ducto 3.

El n2 12 corresponde al punto de oscilacién -
del conjunto rigido 11-13, indicéndose en 13 la palan-
cz que tiene en 3w extremo el elemento de rodadura 1je—

10, bre 14, el cual se apoya en la leva 15 que gira con el
eje motriz 16,

E1l n? 17 corresponde al muelle que mantiene -
en tensidén de contacto la pieza rodante 14 sobre la le-
va 15, siendo 18 la parte estdtica del bastidor en la -

1Tt o que se une uno de los extremos del muelle 17.
Lheee El n® 19 Qorresponde alla tolve de recepcidnm,
-5' en la que cae 1a unidad 20 de producto, une vez libera-
f*'} do el paso por movimiento de la pieze 5.
e E1l n? 21 indica el elemento de reténcién en -
zgg;: el interior de la tolva 19, siendo 22 la conduccién a la
::..’.:. méquina que se trata de alimentar,
* Ve

E1l n? 23 es el punto de giro de la pieza 21=24,
siendo 24 la palanca que se mueve por el tirante 25, su
jeto en el punto de libre giro 26. Dicho tirante une -—-
25,= los extremos 26=27 de las palancaé 24 y 28,

El n¢ 26 indica el punto de giro en 1a unién
de la pieza 25 con 24, siendo 27 el punto de giro en la
wmién de la pieza 25 con la palanca 28 que es solidaria
con la 30 de forma rigidas, girando el conjunto de ellas

30.~ en el punto 29 de oscilacién libre del conjunto 28-30.
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El n2 30 indica una palanca que, en su extre-
mo, tiene el elemento de rodadura 31 y que es solicita-.
da en forma permanente por la tensién del mwelle 34, ou
yo elemento de rodadura apoys directamente sobre el peX
fil de la leva 32 que gira con el eje 33 que mueve el =
conjunto del dispositivo de retencién peribdicea 21 en -
el interior de la tolva 19.

Dicho muelle de temnsién permanente 34 tiene -
un extremo solicitado por 12 palanca 30 y el otro fijo
en la parte estdtica 35 de la miquina.

El n? 36 es una placa de retencibén de paso =
de las unidades de produoto -4-,

En la figura 18 se sefiald a esta pieza con —
el 5, indicdndose en 36-~A la posicidén de la placg 36 ==
cuando se libers la retencién a modo de compuerts, ya -
que es ésta la misibén de la citada placs,

E1l ne 37 es la barra, que tiene los tres pun-
tos siguientes:

Ia terminaciétn en forma de pala 36,

La sujecibn, en cierto modo rigida, al extre-
mo de la palanca 39, pero con posibilidad de oscilacién
gracias a la disposicibén que se aprecia en la figura -~
42,

La disposicidén deslizante que tiene su otro -
extremo, gracias a que se introduce en el soporte 48.

El n? 38 indica el soporte de fijacién de 1la
barra 37 mediante la sbrazadera 41, siendo 39 la palan
¢a que es solidaria con la 43 y juntas oscilan en el --
eje 42 libremente.

E1l n¢ 40 es el buldén gue permite la oscilacién
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del soporte 38 en el extremo de la palance 39.

E1l n2 41 corresponde a la abrazadera gue une
gl soporte 38 a la barra 37 en forma rigida.

El n¢ 42 indica el punto de oscilacién del -
conjunto 39-43.

En 43 se indica la palance solidaria de 1la 39
que en su extremo tiene la roldana 44 que puede girar
libremente apoyando permanentemente sobre la leva 46 -
la cual presenta un disefio excénirico adecuado parg =-

los fines que se persigue,

El n¢ 45 sefiala el eje motriz del conjunto -~
del dispositivo, gque mueve la placa de control de paso
de unidad.

E1 ne 47 indica el bastidor de la miquina en
el cual se fija el soporte guia 48, el cual permite el
deslizamiento de la barra 37 por su interior, pero que
mentiene fijo el punto de oscilacién eje del bulén 49,

El ne 50 indica el muslle que solicita en for
ma permanente a la palanca 43. '

Esencialmente, éstas son las caracteristicas
nds desgtacadas del objeto que constituye el presente -~
modelo de utilided, el cual ha éido descrito haciendo
referencia a un posible caso de realizacidn, sin embar
g0 el modelo no queds rigurosamente limitado a tal ejem
plo de realizacibn, por cuanto que al ser llevado a la
prdctica cabe introducir en é1 todas aquellas variacig
nes de detalle que resulten aconsejables, siempre que
con las variantes que se introduzean, no se cambie, al

tere o modifique la esencialidad del objeto descrito.
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NOTA
Se declara como de propiedad y novedad para -
todo el territorio espafiol, el contenido de las siguilen

tes:
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REIVINDICACIONES

12,~ lecanismo mejorado de control de alimen

tacidén de piezas a uns mégquina, ouyo mecanismo de con-
trol recibe, una a una las piezas que han de ser cedi-
das a una mdquina, desde un vibrador con escalonamien-
tos en espiral (1) a cuya salida se ha previsto una -~
Placa corrediza (5) que controla el paso de las piezas
desde dicho vibrador a la méguina interesada (18-35),
caracterizédndose dicho mecanismo de control de slimen-
tacién por comprender, en combinacién:

a) un mecanismo de retencién peribdica de -~
las piezas que, unidad por unidad, se han de suminige-
trar a la méquina. |

b) Un mecanismo de paso periédico pars las =-
unidades liveradas del mecanismo de retencin peridédi-
C&.

o) Mecanismo de retencidn peribdica de cada
unidad en el interior de la tolva de recepcién.

28,- Mecanismo mejorado de control de alimen
tacibén de pilezas = una méquina, segin reivindicacidén -
18, gque se caracteriga porgque el mecanismo de reten~ ~
¢ién peribddica recibe movimiento de un eje (16) que ==
arrastra una leva (15) sobre la gue toma directamente
apoyo una roldana (14) suspendida en el extremo libre
de una doble palanca (11-13) que bascula en un punto -
fijo (12) estando el primer brazo (13) de dicha palan-
ca traccionado por un resorte de llamada (17) que tie-
ne retenido un extremo con el chdsis de la méquina,

32,~ Mecanismo mejorado de conirol de alimen

tacibn de piezas a una médguina, segin nota 22, que se
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caracteriza porque los movimientos basculantes de la -
palanca (11-13) son transmitidos con su segundo brazo
(11) a un vdstago (10) suspendido de manera flotante -
en un soporte fijo de guia (10) unido al chésis de 1la
mégquina que se alimenta.,

48,- NMecanismo mejorado de conmirol de alimen
tacibén de piezas a una mdquina, segin nota 39, que se
caracteriza porque el vdstago flotante (10) cuenta en
su extremo libre con un soporte (7) que comporta una -
masa el4dstica (6) que se aplica, por lo menos, sobrs -
la segunda pieza gue sale del vibrador dejando en li--
bertad la unidad precedente que se encuentra periédicg
mente retenida por la placa corrediza (5).

58,~ Mecanismo mejorado de comtrol de alimen
tacidén de piezas a una mdquina, segtn nota 12, que se
caracteriza por contar con un dispositivo destinado a
controlar el paso & una tolva de los elementos libera-
dos del vibrador, cuyo dispositivo comprende una palan
ca (39) basculendo en un eje (42), cuya palanca cuenta
en su nacimiento con un brazo ortogonal (43) que compor
ta una roldana (44) permanentemente apoyada en una ex—
céntrica (46) calada en un eje (45) estando dicho bra-
zo permanentemente traccionado por un resorte de llama
da (50) que tiene retenido un extremo al chésis de 1la
médquina que se alimenta.

62,~ Mecanismo mejorado de control de alimen
tacién de piezas & una mdquina, segin nota 5%, gue se
caracteriza porque la palanca basculante (39) de meca-
nismo de control, tiene su extremo libre adaptado en -

un soporte de fijacién (38) ensartado por una barra =-
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(37) con un extremo en forma de pala con el que retie=~
ne, periédicamente, 1la primera unidad que sale del vi-
brador, y cuya barra (37) por el extremo opuesto se en
cuentra alojada en forma deslizante en el interior de
un soporte guis (48).

78.~ Mecanismo mejorado de control de alimen
tacién de plezas a una médquina, segin nota 12, que se
caracteriza por contar con una tolva (19) en la que —-
son recibidas una a una las unidades procedentes del =
vibrador, cuya tolva posee, en el comienzo de su estre
chamiento (22) con un elemento de retencién (21) que -
gira en un punto fijo (23) y forms parte de un primsr
tirante (24) unido, articuladamente con un extremo de
un segundo tirante (25), el cual por su extremo opues-
to articuls con una escuadra basculante (28-30) que fi
nslmente comporta una roldans (31), estando tracciona-
da dicha escuadra por un resorte de llamada haciendo -
que la roldana apoye sobre una leva (32) calada en un
eje motriz (33).

88.- Mecanismo mejorasdo de control de alimen
tacién de piezas a una méquina, segin nota 18, que se
caracteriza porque 1los ejes gue dan movimiento a los -
tres mecanismos, se encuentran situados en planos reci
Procamente paralelos a los de las méguin&s que sSe han
de alimentar,

9¢,- MECANISMO MEJORADO DE CONTROL DE ALIMEN
TACION DE PIEZAS A UNA MAQUINA.
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Todo ello conforme se describe y reivindica
en la presente memoria que consta de DIECIOCHO hojas,

escritas 8 mdquina por una sola de sus caras y dibujos

que la ilustran,
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