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La presente memoria descriptiva tie 
ne como fin la declaración de un "DISPOSITIVO DE ARRAS"'^ ^ <

de envasado mediante los cuales se ofrecerán módulos 1 
nales de lámina envolvente a la máeuina para que confe

nos deben cumplir una secuencia repetitiva en , práctj 
todas las máquinas existentes, teniendo dicha secuenci 
ses claramente diferenciadas, cuales son: a) avance d( 
zas de arrastre, con ellas cerradas y tirando de la li

mar la envoltura del material a envasar, b) apertura ( 
zas y retroceso de éllas mismas abandonando la línea < 
riel envolvente y c) cierre de las pinzas para proseg 
fase a). Algunas máquinas'diferencian más estas secue: 
ello puede complicar el mecanismo.

' El dispositivo objeto de
te invención celebra la secuencia descrita simplifica

GULACiON EN MAQUINAS DE ENVASADO AUTOMATICO", cuyo pri 
de explotación industrial y comercial en exclusiva par 
se solicita por veinte años, de acuerdo con la vigente
ción sobre Propiedad Industrial

Con este titulo se hace re 
al conjunto de órganos que equiparán a toda máquina au

a envasar. /

Genéricamente este conjuni



derablemente el conjunto ce órganos componentes así como los pr$
cedinientos mediante los cuales se dota a la máouina envasadora
de la correspondiente regulación para variar la longitud mot^ulai

* * *,de la lámina envolvente con la oue conformar el sobre conteñecfoq 
del uroducto a envasa

Esa simpleza anunciada estriba en*- 
cue €on un simple grupo motor-reductor y un simple juego de**paí- 
lancas se dota a un grupo del dispositivo de un movimiento ág-*- 
tematívo de dirección rectilínea, encargándose el propio.gy^s- 
po motriz de provocar el movimiento en un sentido para que e^a 
el propio peso iel^grupo móvil el aguante que provoque el moyi- 
miento en el'Lotró sfentioo sobre este grupo móvil otro grupó'mo- 
triz de esfuerzos rectilíneos y alternativos generará la ápéhtu 
ra y cierre de las pinzas de arrastre estando dichos esfuerzos 
sincronizados con el movimiento alternativo del referido grupo 
móvil.

La mencionara simplicidad del siste 
ma estriba en cue con la simple variación de la longitud de una 
de las palancas oscilantes transmisoras del primer movimiento - 
alternativo se dota al sistema de una regulación de la amplitud 
de las oscilaciones del grupo móvil portador de las pinzas de a 
rrastre y cono co^ecuencia de ello el dispositivo de arrastre 
puede ofrecer a la máquina envasadora módulos longitudinales va 
riables en función de les necesidades de envasado, siendo la o- 
peración regulable continuamente mediante la actuación manual-



de un tomillo desde un volante con el cual se define 1^ longi­
tud variable y útil de una de las palancas transmisoras.

Para comprender mejor la naturaleza**de la invención, se representa en los oíanos anexos una forma**** 
preferente de realización industrial, susceptible de modific^L** 
ciones accesorias que no desvirtúen su fundamento. En dichos. ̂  
planos: .****

mente la interrelación ex 
transmisores cue transfer 
vo de un motor.

la
teuu

.figura i representa esouemática-
* * *

entre los órganos motrices y-
*crs.Y:siiey ^viniente rotati

la figura
una sección del eje de un reductor accionado por el motor 
cionado anteriormente.

La figura 3 es la sección del enla­
ce de una biela, siendo en ese enlace donde se oosibilita la - 
regulación de la amplitud de le oscilación de las pinzas del a- 
rrastre del masería! de envoltura.

De acuerdo con la invención y según 
esta resolución práctica el dispositivo de arrastre consra de - 
dos conjuntos orgánicos claramente diferenciados, uno estático- 
y otro dinámico. ^1 primero sirve de soporte y estructura de - 
las articulaciones y posiciona al grupo motriz, está formado - 
por el bastidor (1) y la guía (2). La posición angular definida 
entre ambos es regulable por el larguero (3) de longitud varia­
ble per algún procedimiento como podría ser roscando.sus extre-
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mos sobre tuercas fijadas a (1) o acollando *.urt pasador en unos
orificios convenientemente distanciados. El mencionado bastidor
(1) tiene un travesano que posiciona al eje (4) sobre el qu§ise

*** *instalan enchavetadas las -palancas (6) y (7). Esta última
copla paralelamente un espárrago roscado (8) con giro libre'.sol
bre élla y accionadle manualmente desde el pomo (9), mientras*
que la palanca (6) dispone en su extremo un elemento rodanUe*^***.
(10) que sirve de guía a. un transmisor de esfuerzos longitudi­
nales por tracción (11), cono una correa o cadena.

La palanca (7) está articulada*a*pu
**.vez con el extremo de una biela (5), celebrándose tal articula-

* * *ción sobre un eje (13) desplazadle por el rasgado (12), rucán­
dose alterar su situación respecto la mencionada palanca (7*)**ac 
clonando el pomo (9).

La¡ biela (5) tiene su otro extremo 
articulado sobre una manivela (14) enchavetada en el eje activo 
(15) del grupo moto-reductor (16) del que su velocidad es con­
trolable actuando sobre el volante regulador (17).

El transmisor de esfuerzos longitu­
dinales por tracción (11) tiene un extremo fijo en (15), es con 
ducido por el elemento rodante (10), sobre la palanca (6) y por 
una nueva rodadura (19) yendo a enlazarse con su otro extremo- 
sobre el carro de arrastre de la máouina envasadora (20), porta 
dor de las pinzas de arrastre dotadas de movimientos altemati-
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vos desfasados en media oscilación para dotar a cada garra de - 
las pinzas de movimientos contrarios y enfrentados entre si pa­
ra sujetar al material de envoltura en el momento de tirar

* ***la bobina en la oue se none a disposición de la máoulna. El men"* + * *—* * *cionado carro de arrastre (20) es guiado por (2) y tiene la*po-*'*
sibilidad de poder caer por su propio pese cuando la tensión!cfe.*** +
(11) es inferior a su propio peso. **.**J

*
* * *Conocida la organización estructu­

ral del dispositivo de arrastre se puede seguir los movimientos 
condicionados de sus distintos componentes. *.*-

El giro del eje (15) es transx^jyj^o 
por la biela (5) al conjunto de palancas (7) y (6) enchavq,tadas 
en el eje (4) transformándose el giro continuo del eje (15) en 
su movimiento alternativo angular de las palancas (6) y (7) so­
bre el eje (4). Este movimiento a-temativo angular es transfor­
mado en movimiento alternativo rectilíneo, con dirección defini­
da por la guía (2) porque el carro (20) tensa el elemento trans 
misor (11) obligándole a rodar sobre las guias rodantes (19) y 
(10) siguiendo por tanto, el carro (20) los movimientos del ex­
tremo móvil de (11).

Es de apreciar que con esta dispo­
sición se oermite alterar los parámetros del movimiento alterna­
tivo rectilíneo ael carro (20) entendiendo como tales la longi­
tud de su amplitud y su periodo de oscilación, celebrándose ese 
control del movimiento desde los mandos manuales (17) y (9).- A—
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si, al accionar el volante (17) es factible alterar el periodo 
de oscilación del carro (20) ya que cada vuelta del eje (15), - 
controlable desde (17), representa una oscilación completa . ..
carro (20). Por otra parte, la amplitud de cada oscilación eŝ .

* * *

función del posicionado del eje (id) sobre la palanca (7), posi*
* * *ción variable y controlable desde el poro manual (9) de forma? —.* * -

que acercando el mencionado eje (13) hacia el eje fijo (4) §
mentaré el barrido angular de las palancas (6) y (7), y en con­
secuencia el extremo libre de (11) recorrerá sobre (2), con3u-+. 
ciendo al carro (20), unas amplitudes mayores de oscilación..*.

Es de destacar que tanto una atfHp.$-
*****

ción u otra en el sentido de actuar para variar la frecuenciay . ******
o la amplitud de la oscilación es factible realizar de una for­
ma continua entre dos extremos o cotas superior e inferior, que 
tan sólo depende de las relaciones geométricas de la prlanca 7 
y de la relación de transmisión del grupo moto-reductor (16)- 
siendo además realizable tales alteraciones individual o conjun­
tamente según las necesidades del envasado que se reuniera hace: 
siendo además factible actuar en la máquina sin necesidad de e- 
fectuar una parada cor lo que el control en el arrastre es ab - 
soluto.

El solicitante, al amparo de Ios- 
Convenios Internacionales sobre ^ropiedao Industrial, se reser­
va el derecno de extender la presente demanda a los países ex­
tranjeros, si fuera posible, reivindicandí la misma prioridad dej
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la presente solicitud.

R E I V I N D I C A C I O N E S

1. - Dispositivo de arrastre y
lación en máquinas de envasado automático, caracterizado polrque 
el carro de arrastre del material de envoltura es conducído'gor 
una guía inclinada respecto de la dirección horizontal y rátie!- 
ne un extremo de un elenmto tractor de esfuerzos longitudinales 
tipo cadena o correa dotado de esfuerzos tractores alternativos

* * * w w
cue provocan el ascenso del carro de arrastre por la guía in-

* . *

diñada para celebrar medio ciclo oe su oscilación altemafivá 
completándose el ciclo alternativo del carro de arrastre ]3<a&"1ai 
acción de s^tnrópio peso siempre conducido por la guia......*.

2. - Dispositivo de arrastre y regu-] 
lación en máquinas de envasado automático, de acuerdo con la - 
reivindicación anterior, caracterizado porque el elemento trac­
tor de esfuerzos longitudinales, preferentemente elegido como- 
cadena, tiene un extremo fijado estáticamente y es tensado por 
el propio peso del carro de arrastre del material envolvente a 
la vez cue actúa alguna rodadura en dirección distinta a la del 
elemento tractor con movimientos alternativos para crear en el 
extremo del que pende el carro de arrastre sus desplazamientos 
alternativos longitudinales.

3.- Dispositivo de arrastre y regu-j 
lación en máquinas de envasado automático, de acuerdo con las 
reivindicaciones anteriores caracterizado porque la rodadura -
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que actúa en distinta dirección a la del elemento tractor está
acoplada con su eje en una palanca dotada de movimientos alter-

** *nativos. ** ** .*

4. - Dispositivo de arrastre y régU^
lación en máouinas de envasado automático, de acuerdo con laJ-;$
tercera reivindicación, caracterizado porque la amplitud de**I$S

* * Jmovimientos alternativos del movimiento del carro es controla-* * w
ble variando la longitud activa de la palanca portadora de la - 
rodadura.

* **. t + *
5. - Dispositivo de arrastre y regu-.****

lación en máouinas de envasado automático, de acuerdo con 
reivindicac%áp**&^?acterizado porque la palanca dotada de movi­
mientos alternativos ios recibe de una biela accionada a su vez 
de un mecanismo de manivela acoplada al eje motriz de un grupo
motor-reductor de relación transmisora variable manualmente.

\

6. - Dispositivo de arrastre y regu­
lación en mácuinas de envasado automático, de acueráb con la 5- 
reivindicación caracterizado porque actuando sobre la velocidad 
del eje motriz del grupo- motor-reductor se controla la frecuen­
cia de la oscilación del movimiento alternativo del carro de a- 
rrastre.

7.- Dispositivo de arrastre y regu­
lación en máquinas de envasado automático, de acuerdo con la 3- 
reivindicación caracterizado porcue la palanca allí aludida es 
una palanca de primer género aplicando la rodadura actuante so-
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bre el elemento tractor en el extremo resistente mientras que - 
el punto de aplicación de la potencia es desplazable por su bra 
zo pudiéndose fijar, a conveniencia, en algún punto del bragtf.y, 
de potencia. .**

8. - Dispositivo de arrastre y i*e¡¡gu
* * * *lación en máouinss de envasado automático, de acuerdo con lh soa 

terior reivindicación caracterizado porque la palanca porta^^^a 
de la rodadura es una palanca que sitúa su potencia entre el ^ 
fulcro y la resistencia en el extremo, siendo desplazable el ^w * *punto de aplicación de la potencia para fijarse según convenid,*****
en algún punto de la palanca. ..***

9. - Dispositivo de arrastre y'regu­
lación en máquinas de envasado automático, de acuerdo con las 
reivindicaciones 3,5,7 y 8, caracterizado rorcue el enlace entrt 
la palanca equipada con la rodadura activa sobre el elemento — 
tractor y la biela que la mueve es uno articulación cuyo eje es 
conducido por una guie coincidente en dirección con el brazo de 
potencia de la mencionada palanca y posicionado en él por un es­
párrago roscado accionable manualmente.

10.- DISPOSITIVO DE ARRASTRE Y REGU­
LACION EN MAQUINAS DE ENVASADO AUTONATICO.

Tal como se ha descrito en la prese: 
te memoria, que consta de once hojas, mecanografiadas por una 
sola cara, acompañadas de sus correspondientes dibujos.
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* * *

Escaía vanabie 
Madr¡d%s MMM W
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