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Lz presente memoria descriptiva ti
ne como fin la declaracidén de un "DISPOSITIVO DE ARRASTRE Y RE-

GULACION EN MAQUINAS DE ENVASADO AUTOMATICO", cuyo DYlVlleghp -

L J
®
de explotacidn industrizl y comercial en exclusiva para Esnana,

se solicita por veinte afios, de zcuerdo con la vigente Leglal‘—

2idn sobre Propiedad Industrial. '£°

Con este titulo se hace referenbid;
al conjunto de ¢rganos ocue ecuiparédn a toda miouina automadtrea

de envasedo mediznte los cuszles se ofrecerdn mébdulos longitgg}:

asles de lémins envolvente =z lz mésuina pares gue conforme Gox.
L N )

®e,

é1los los opo ortunoz recepliécul: - en los cue encerrar el uriju

Y ®
g envassar. ! y

14

ren

wery’ o.

Genéricamente este conjunto de drga

nos deben curplir una secuencia repetitiva en , préacticamente —

todas las mdouinas exlstentes, teniendo dicha secuencia tres fa

ses claramente diferenciadas, cualss son: a) avance de las pin-

zas de arrastre, con éllas cerradzs y tirando de la 1l2mina en-

volvente en un

9
e

c'I‘

m
O
( Ri

1
ERY.

(o7
D

ouivelente 21 wmbédulo con el ous confox
1

zas y retroceso de éllas mismas zbandonando lz linea del mate-

rial envolvente y ¢) cierre de lzs

mar lz envolturs del

=i
ct

4
|,_I-
)

e

ng

W]

envasar, b) apertura de las pin

pinzag pars proseguir en la

fase a). Algunas mdouinas-:difercencian mds estas secuencias pero

ello puede complicar el mecanismo.

El dispositivo objeto de la presen-

te invencidén celebrza la secuencia descrita simplificando: consi
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. PO moTriz de Trovocar el movimisn:

derablemente el conjunto fe 4rganos componentes asi como los prg
cedirientos medianite los cuzles se dote a la méouina envasadora

de ls correspondiente regulacién parz variar la longitud moialar

.
de 1z l4mine envolvente con la cue conformar el sobre conteﬂedur
del productc 2 envase

Esg simpleza anunciada estribza qn

®e g

gue €on un simple Zrupo motor-reducter y un simple Jjuego de -pér
lancas se dota 2 an grupo del dispositivo de un movimiento a}t

ternztivo de direccidn rectiline

{0

, encergéndose el 2ropio.gri-

L |

en un sentido para ouve sga
....
el propio pessc 2l fgrumd movil el aguanie cue provogue el mMQYi-
& L] [ ]

¥

- e - , L 0....
miento en elif.ot¥d Fentidn sobre este grupo mdvil otro grupo mo-
. - v rd * e *
triz de esfuerzos rectilineos y alternativos generara la apé?%g
rz y clerre de las pinzas de arrastre estanao dichos esfuerzos

gincronizados con el movimiento 2lternztivo del referido grupo

mnévil.

Lz mencionazz simplicidad del siste
mz estribz en cue con lz sirple verizcidn de lz longitud de una
de l=ze pelan oscilantes transzisoras del primer movimiento -
alternativo se dotz 2l sistemes ]

e ure regulszcidn de la amplitud
1

d
de las oscilaciones del grupo mdvil nIrtedo

H

de las pinzas de a
rrastre y como coOsecuencia de ello el dispossitivo de arrastre

puede ofrecer a la mdouinz envaszdors médulos lengitudinales va
riables en funcidn de l:zs necesiiades de envasado, siendo la o-

peracidén regulable continuamente mediante la actuacidén manual-
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de un tornillo desde un volante con el cual se define 7. longi-

tud variable y Util de uncz de lss pslancas transmis

Pars comprender mejor lz naturakeza

. . T - v g @
de la invencifn, se representa en los :12n0s anexos ung formas

o
-
L ]

. - . - . . .
preferente de reslizacidén industrizl, susceptible de mogdifieg

ciones accesorias cue no desvirtien su fundamento. En dichos em

- * 8g
planos: iy
-~ Cev
lz figura 1 represenia esguemdticsd
- o e g
3 »
mente lz interrelacidn existente ernire 1los drgencs moirices y-
- - ‘%ease
trensmisores cue transforzsrn y transiieresn el movimiento reotatid
.u o..'
Vo ce un motor. e
AT
. . ) ) A
t» 1z figurs Z se he represenitio-

cionado anteriormente.

La Tigurz 3 es lz seccidn del enla-

ce de unz bielz, siendo en ese enlzce donde se v»osibilits 1z -

regulacidn de 1=z amplifud de lg oscilacidn de ls

JiMi2es el g-

m
'

H

regtre ael meier:

De acuerdo con lz invencidn y segém

esta resolucidn précticz el 3:SW0Sii.VO de arresire consta de -

dos conjuntos orgdnicos clgsramenie aiferercisdos, uno estidtico-

y otro dindmico. ®1 prizero sirve de sonorie y estructura de --
1la

n

articulaciones y posicionz &l gruno motriz, estd formade -
por el bastidor (1) y laz guiz (Z). Le posiciédn engular definida
entre ambos es regulable por el larguero (3) de longitud varia-

ble pcr algin procedirienio como podria ser roscando .sus extre-
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mos sobre tuercas fijadss (1) o aco-lando "xm pasador en unos

orificios convenientemente distencisios. E1 mencionado bastidor

(1) tiene un travesafio oue -osiciona 2l eje (4) sobre el qugp se

|0 o*

instzlan enchavetada: las pszlancas (6) y (7). Esta dltima (%5}
copla paralelamente un espérrago roscado (8) con giro 1ibre{€5;
bre élla y accionable manualmente desde el pomo (9), mientraéo

gue la palance (6) dispone en su extremo un elemento rodanﬂ%.;;
(10) que sirve de gulsz = un trensmisor de esfuerzos 1ong1tu§;¢

nales por trzccidn (il), como une correa O cadena.

Lz pzlancz (7
vez con el exire.oc Qe unz Tiels

cidn sobre un eje (13) desplazeble por el resgado

dose zltersr su situacidn respecto lz mencionada palanca (T?'ac
cionande el pomo (9).

La: biela (5) tiene su otro extremo
articulzdo sobre una menivela (14) enchavetada en el eje activo
(15) del grupo moto-reductor (16) del gue su velocidad es con-—

trolatle actuando sobre el volante regulador (17).

El transmisor de esfuerzos longitu-

dinales por traccidén (11) tiene ur extremo fijo en (15), es con
ducido por el elemento roasnte (10), sobre lz pelenca (6) y por
una nueve rodadure (1%) yendo 2 enliegzsrse con su otro extremo-

sobre el carro de arrastre de lz micuine enm-mssdora (20), porta

dor de las pinzas de arrastire doitadas de movimientos altermati-
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vos desfasados en media oscilzcidn pars dotar s cada garra de -

las pinzas de movimientos conirarios y enfrentados entre si pa-—

[

ra sujetar al material de envoltura en el momento de tirar QQ?!?

) . .. . LT

la bobina en la gue se pone a disposicidn de la mdouina. El pen

[ ] »

cionado carro de arrasire (20) es guiado por (2) y tiene 1la *fo-*
L

sibilidad de poder caer por su propio pesc cuando la tensiédn e
.0 ey
(11) es inferior & su propio peso. *epe s

L ]
- - - . i
Conocida la orgsnizacidn estructu-
e I : - 2 S e - = L4
ral del dispositivo de arrastre se puede seguir los movimientos

condicionadcs de sus distintos componerntes. ee ®

[

El giro del eje (15) es transmgiiio
por la biela (5) 21 conjuntc de pzlancas (7) v (€) enchavetadas
en el eje (4) transforméndose el giro continuo del eje (15) en
su movimiento alternativo angulzr de las palancas (6) v (7) so-
bre el eje (4). Este movimiento a-ternativo angular es transfor
madc en movimiento altermn=ativo rectilineo, con direccidn defini-
da por la gulz (2) poroue el carro (20) tensa el elemento trang
misor (11) obligindole  a rodar sobre las guias rodantes (19) ¥y
(10) siguiendo por itznto, el carro (20) los mavimientos del ex-

tremo mévil de (11).

Es de apreciar gue con esta dispo-
sicidbén se nerm.te a2lterar los pari-etros del movimiento alternsd
tivo rectilineo ael carro (20) entendiendo como tales la longi-
tud de su amplitud y su veriodo de oscilacidn, celebrdndose ese

control del movimiento desde los mandos manuales (17) y (9).
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si, al accionar el volante (17) es factible alterar el periodo

de oscilacidn del carro (20) ya cue cada vueltz del eje (15), -

controlable desde (L7), represen“s una oscilacién completa Gsimsl
o e

carro (20). Por otra parte, la zmplitud de cada oscilacidén ess,

. - X T
funcidén del posicionado del eje (131) sobre 1z nzlanca (7), posiA

- - - LA ™Y
cidn veriable y controlstle desde el poro menuzl (§) de formes -
Y

oue acercando el meuncionzdo eje (13) haciz el eje fijo (4) buer;
- L}
menterd el bzriido angulsr de las pslancas (6) y (7), y en com—

secuencia el extremo libre de (11) recorrerd sobre (2), congu-

Sas
ciendo al carro (20), unes amplitudes mayores de oscilacidn...,

Es de cZestacar oue tanto una agtpg-
eeds
cidén u otra en el <eentido de =ctuar Dpar
Pl

o la amplifud de 1= oscilacidn es f=ctitle

=

n

v

0

'_

rizr la frecuencig

i
1]

-

i

=

zr ge une for-

N

=4

ma continus entre dos extremds o cofas sunericr e inferior, gue
tar sélc depende de las releciones geométricas de lz »-lanca 7
v de l=z relzcidn de transmisidn del grupo moto-reductor (16)-
siendo zdemds reslizable tales alteraciones individuzsl o conjun-
tamente segln las necesidades del envasado cue se regulera hacer
siendo ademés factible actuer en la mdouvine sin necesidad de e-
Tfectuzr una vnarada »or 1o gue el control en el errastre es ab -

soluto.

El solicitante, 21 amparo de los-
Convenios Intemacionales sobre Fropiegac Industrial, se reser-—

va el dereczo de extender lz nresente demandz = los paises ex-

trenjeros, si fuere posible, reivindic=sndc la misma prioridad de

ph)
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la presente solicitud.

REIVINDICACIONES

o2
L
1.~ Dispositivo de arrastre y fbguh

lacidn en mdquinas de envaszdo automdtico, caracterizado po%que

el carrn de arrastre del msterizl de envoliurz ed conducido'p@r

vnea guls inclinada respecto de ls direccidn horizontal y rdtler

ne un extremo de un elemnto tractor de esfuerzos longitudingles

L
tipo cadena o correa cotadoe de esfuerzos tractores alternativos
Saag e
gue provocan el ascenso del carro de arrastre por 1la guia_iq—

s e ©®
ciclo de su oscilacidédn alternatr®va
AR

el cerro de arrastre Pabels

it
n
ot
ot
<
O
o

siempre conducido por lz guie. .

2.- Disvnositivo ce arrzsire y regu-
lacidn en mécuinas de envasado automdtice, de acuerdo con la

reivindicacidn anterior, caracterizado porgue el elemento trac-
tor de esfuerzos longitudinmles. preferentemente elegido como-

cadensz, tiene un extremo fijado ectdtica.ente y es temsado por

el propio peso del carro de arrestre del meteriel envolventie a
la vez cue zctua zlguna rodzdurz en direccidn distinta & le del
elemento tractor con movirclensos alternativos pars crear en el
extremo del gue pende el carro de arrasire sus desplazamientos

alterrnativos longitudinzies.

Dispositivo de arrastre y regu-—
lacidén en mAguinas de envasado autom&tico, de acuerdo con las

reivindicaciones anteriores caracterizado porgue la rodadura -




10

15

20

25

gue actua en distinta direccidén = la del elcmento tractor estd
acoplada con su eje en una pelance dotads de movinmientos alter-

. ' ®
nativoes. :'. .

4.- Dispositivo de arrastre y regus
L] -

lacién en méguinas de envasado automdtico, de acuerdo con la.s
L]
tercera reivindicacidn, caracterizado porcue la amplitud deSIPS

Sy
movirientos alternativos del movimikento del carro es controls-

ble variando la longitud activa de la palanca portadora de la -

- ......
rodadura.

[ ] .I

" .
5.~ Dispositivo de arrastre y redu-

XX

i . - , . . e s
laciér. en mécuinzs de ernvaszdc aviorzdtico, de acuerdo con 1m*%E

reivindicac%ﬁgwgﬁggcterlzadc porouve 1z pslance dotada de movie

mientos zlternztivos los recibe de unz tiels gcci

-
o)

ngde & su vez
de un mecanismO de manivela zcozlizds £l eje moiriz de un grupo
motor-reductor de relzcidn transmiscra varizble manuslmente.

\

.

6.— Dispositivo de arrastre y regu-
lacién en mécuinas de envesado automético, de acuerdd con la 58
reivindicacidén caracterizado poroue =actuando sobre laz velocidad
del eje motriz del grupo-- motor-reductor se controla la frecuen-
cia de l2 oscilecidn del moviriento a2ltermnativo del carro de a-

rrasire.

7.- Dispositivo de arrastre y regu-
lacién en mAguinas de envasaao automztico, de acuerdo con la 38
reivindicacién caracterizado porcue 1ls palanca 2111 =zludida es

una palanca de Drimer género aslicando la rodadura actuante so-
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~10-

bre el elemento tractor en el extremo resistente mientras que -
el punto de aplicazidén de lz= potencia es cesplazzble por su bra

[ ]
’ . - P . - e ®
zo pudiéndcse fijar, 2 conveniencia, en algin punto del bra#o‘.?'

de potencia, e

8.~ Dispcsitivo de arrastire y regu-

. . R e,
lacién en méguinszx de envasado automético, dc acuerdo con 1k @m-
L ) ®

terior reivindicecidn caracterizado porgue la palanca portagdre
L 4

de la rodadurs es una palanca gue situa su potencia entre el =<

.-...
fulcmo vy la resistencis en el extremo, siendo desplazzble el =
*
Co : - . : . . % o
punto de aplicacidn de 1= potencia para fijarse segin convehPs,
. o"%aw
en £lgln punto de lz pelanca. “eaee
*
\ - ~ . . . - "esm g
B i .- Dispositivo de arrastre y reégu-

envasado automético, de zcuerdo con las

reivincicaciones 3,5,7 y 8, caracterizadc porcus el enlace entre

lz pelanca eouipzda con 1z rodadura active sorre el elemento

tractor ¥ ls bielz cue lz mueve es un: ariiculacidn cuvo eje es

conducidc por unz guis coincidenie en direccién con el brazo de

«Q

t

[

tencie de lz menciomads palanca y posicionzdo en €1 por un es-

ko)

2 5 - N
arrago roscado zccionable manuszlmente.

10.~- DISPOSITIVO DE ARRASTRE Y REGUA
LACION EN MAQUINAS DE ENVASADO AUTO”ATICO.

Tal como se hz descritc en lz presen
te memoriz, cue consts de once hojes, meceanogrefiadas por una

sola cara, acompzfiades Ge sus correspondie:tes dibujos.
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