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R sta invención ge r e f ie r e  a perfeccionamientos en 

herramientas para efeotuar varios tipos de r e liv e , le t r a s ,  

n lime ros u otros signos, sobre una c in ta  de m ateria l.

Hasta el presente ae ha previsto en lín e a s  gene­

ra le s  ana herramienta de actuación manual, en laque una cin ­

ta  de m aterial sobre la  q® se h a d e  e fectu ar e l  re lie v e , 

es alimentada entre un par de m atrices, l a actuación de un 

movimiento efeotuado manualmente de la s  m atrices, para efeo­

tuar el relieve en l a  c in ta  y e l  r e la ja r  dicba función ma­

nual para adelantar la  c in ta  y co lo ca rla  en posición para reoi
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tá r  e l  próximo r e l ie v e . S i b ien  dicha herramienta presenta 

c ie r ta s  c a ra c te r ís t ic a s  venta josas, se ap reciará  prontamen­

t e  a p a r t ir  de un estudio de la  misma que la  porción de c in ­

ta  en la  que se está  efectuando el re liev e , e s tá  situ ad a a una 

d istan oia  su stan cia l de 1 . extremo de la  herramiai ta, donde l a  

c in ta  emerge, asi' oomo de una ventana o poroián recortada 

a travás de l a  oual es v is ib le  la  poroián de re liev e  de la  

c in ta . De e llo  re su lta  que e l  operador no tiene medios de 

indagpr e l  signo concreto con e l que se ha efectuado ¿L 

re liev e  hasta que l a o i n t a  lle g a  a la  ventana. 3 n conse­

cuencia, s i  el operador desea comprobar visualmente su til timo 

re lie v e , le  re su lta  necesario ad elantar la  c in ta  hasta que 

el áltimo re lie v e  coincide con l a  ventana, y luego mover 

l a  c in ta  haoía a tr á s , e in ten ta r  l a  orientación  longitudinal 

de la  c in ta , de forma que e l próximo re liev e  pueda quedar 

apropiadamente colocado, lis ta  ultima operación es por todos 

lo s  medios p rácticos imposible de r e a liz a r . Asimismo, despue's 

de haberse efectuado el re liev e  en una longitud de l a  c in ta  

y cortada por e l  extremo de la  herramienta, e l  usuario puede, 

o bien d esp erd iciar l a  porción de o in ta  que se e x tle « 3e en tre  

la s  matrioes y e l oorte, o puede nuevamente efectu ar un mo­

vimiento de retrooeso de la  c in ta , en la  tarea  d if ic u lto s a  

de probar a oiegas la  colocación d e l extremo l ib r e  de la  ointa, 

estrechamente contigua a la s  m atrices de re lie v e .

Se por consiguiente un o b je to  de la  presente inven- 

oión, proporcionar una herramienta de re lie v e  d el tipo des­

c r ito , en la  que la  cauta de m aterial pueda avanzarse rápidamen­

te h acia  lo s  miembros de re liev e  para un examen visual o s i ­

m ilar, y en el que la  o in ta  pueda aaM amo retrooederse a su 
posioióft exacta de partid a.
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Otro ob jeto  de esta  invención consiste, en pro­

porcionar una herramienta t a l  oomo se ha d e scr ito  antes, en 

la  que puede u til iz a rs e  un mecanismo convencional para ade­

la n ta r  y retroceder la  c in ta , pero modifioado de forma ex­

tremadamente s e n c illa , para perm itir una colooación lo n g i­

tudinal p o sitiv a  de la c in ta  durante su movimiento.

Un objeto u lte r io r  del presente invento, consiste 

en porporoionar un aparato d e l tipo d escrito  anterio  mente 

en e l  que , o bien e l extremo de la  c in ta  o una porción en 

la  que previamente se ha efectuado r e lie v e , puede o rien tarse  

apropiadamente oon re lació n  a la s  m atrices de relieve para 

la s  operaciones su bsigu ientes.

La presente invención posee otros objetos y aspeo- 

tos de mejora, alguno de los ouales, con los a n terio res , ae 

exponen en la  siguiente d escrip ción  de una forma p referid a 

del invento, l a  cual se i lu s tr a  en lo s  d ibujos que se acom­

pañan que forman parte de la  desoripoión. Se entenderá, s in  

embargo, que las  variaciones hechas en l a  representación, 

por medio de lo s  dibujos y d escripción , pueden adoptarse en 

e l alcance de l a  invenoión, t a l  como se expone en la s  re iv in ­
d icacion es.

Haciendo referen o ia  a los d ib u jos:

l a  fig u ra  1 es la  v is ta  en planta de l a  herramienta 
de r e l ie v e .

La fig u ra  2, es una v i3 ta  la te r a l  alzada.

La fig u ra , 3, es o tra  v is ta  la te r a l  alzada, pero 

v is ta  por aL lado opuesto de l a  herramienta d el que se r e ­

presenta en l a  figu ra  2 .

l a  fig u ra  4, es una v is ta  la t e r a l  alzada, en esoala 

ampliada, que muestra una porción de la  e-atruotura represen-
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tada en la  fig u ra  2 , cuyos extremos están  seccionados para 

descubrir aspectos de construcción in tern a , y

La fig u ra  5, es la  v is ta  de un co rte  tran sv ersal 

tomada sustancialmente d el plano señalado por la  lín ea  5-5 

de l a  figu ra 4 .

l'al oomo se ha expuesto an terio  m ente, la  presente 

invenoión constituye un perfeccionamiento en e l nBoaniemo 

de avance y re tro ceso  de o in ta  d escrito , por medio del cual 

la  posioión longitudinal de la  c in ta  puede orientarse de 

forma s e n c i l la  y p o sitiv a  en re lac ió n , ya sea con e l extremo 

de la  o in ta o con los r e lie v e s  an terio res marcados sobre la

Antes de d escrib ir  los medios p articu lares  mediante 

los que se ileva  a oabo e s ta  re a liz a c ió n , se hará primero 

re fe re n c ia  a los d ibu jos, en los que se desoribe una herra­

mienta convencional para e l  objeto de e s ta b lecer  el re liev e 

de signos escogidos, sobre una c in ta  12 de n ata l, p lá stico  

o s im ila r . Tal como aquí se ha representado y como se ha 

desorito  en diohas patentes, la  h erram isita  comprende un ouer- 

po extendido longitudinalmente 13, provisto o on un cargador 

14, en su extremo p osterior, que puede oontener un r o llo  de 

m aterial de c in ta . S I extremo an terio r del cuerpo comprende 

una c la v i ja  16 a la  cual e s tá  unida una empuñadura de acciona­

do 17, pera e l  movimiento pivotante desde y hacia e l  cuerpo. 

Tanto e l cuerpo como la  empuñadura presentan la  forma, en cor­

te  tran sv ersa l, <te una canal o s im ilar, generalmente opuestas, 

para oontener y gu iar l a  o in ta  12 en su peso desde e l  cargador 
a l extremo fr o n ta l de l a  herram ienta.

30.
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su p erior 19 está montado fijam ente sobre un e je  22 que se

entiende transve realmente de, y soportado en, la  poroión 

media del ouerpo. Asimismo se encuentra montada sobre e l  

e je  una rueda motriz aocionada manualmente 23, situ ada en 

una porción reoortada adyacente a un borde d e l cuerpo, y una 

rueda de trinquete 24. Se ap reciará  claramente que mediante 

la  rotación manual de l a  rueda, 23, girarán asimismo e l  e je  

22 y e l  ro d illo  19 y la  rueda de trinquete 24. 31 ro d illo  

in fe r io r  de avance de c in ta  21, está soportado sobre un e je  

26 y situado adyacente d el ro d illo  19, a l  ob jeto  de que 
giren  juntos .

l a  rueda de trinqu ete 24, e s tá  normalmente r e la c io ­

nada mediante un g a t i l lo  de trin qu ete 27 montado pivotalmente 

sobre la  empuñadura, que es impelido flexiblem ente para su 

enganche en la  rueda de trin qu ete , por medio de un muelle de 

to rs ió n  28 . La dis posioión es t a l  que cuando la empuñadura 

17 se mueve h acia  e l ouerpo, e l  g a t i l lo  de trinquete monta 

libremente sobre lo s  d ientes de la  rueda de trin q u ete  24 . Sin  

embargo, ouando se desaprisiona la  empuñadura, e l  g a t i l lo  de 

trinquete engrana lo s  d ien tes y g ira  la  rueda dentada de t r in ­

quete en d irecció n  con traria  a l a  de la s  agujas del r e lo j ( t a l  

como se representa en la  fig u ra  4) con lo  que se estab lece  e l

giro d el e je  22 y sus ro d illo s  asociados para el avance de oin- 
ta .

¿ l  g a t illo  de trinquete presenta una extensión 

angular 31 adyacente a su conexión pivo ta l  con la  empuñadura, 

por medio de la  cu al puede deprenderse manualmente del engra­

naje con la  rueda dentada de trinqu ete, para p erm itir un 

movimiento de retrooeso <fe l a o i n t a .

la  «pasadura e s tá  normalmente mantenida en posición
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a b ie rta , t a l  oorao aa representa en e l  dibujo, fox  un muelle 

33, que se extiende en tre  la  empuñadura y una plaoa 34 sopor­

tada por e l cuerpo, dioha plaoa estañleoe un soporte para 

un par de m atrices de re liev e  cooperante 36 y 37 manualmente 

g ir a to r ia s , que producen e l signo deseado, t a l  como le t r a s  

y mimaros, l a  m atriz 37 está p rov ista  con « .en tes f le x ib le s  

que soportan lo s  signos, estando relacionados cada uno de lo s  

d ientes con una v a r i l la  d esliz a b le  en e l  in te r io r  de un 

manguito 38, como claramente se representa en dichas patentes. 

*1 astremo f!ront®1 de la  Herramienta e s tá  provisto con 

un mecanimso 39 para c o rta r  la  cinta, tamhián como comple­
tamente se describe en dichas patentes.

Para completar l a  desoripcián de la  herramienta con­

vencional, se ap reciará  que se ha provisto e l g a t i l lo  de t r in ­

quete de una corredera 41, que se extiende entre e l  e je  22 

y e l pivote 42, y presenta una ranura adyacente a l líltimo 

para perm itir e l  lib re  movimiento de l a  empuñadura desde 
y haoia el ouerpo.

Según la desoripoián an terior, se entenderá, . que 
despula ,ue la  o in ta  as alimentada entre loe ro d illo s  

19 y 21 , y lea  m atrices sitaed as en la  posioián deseada, 

le  aotuaoián de la  empañadura proporcionará un r e lie v e  sobro 

le  o in ta , y e l deaaprioionamionto de la  empuñadura es ta b lece ­

rá en e l g a t i l lo  de trinquete l a  ro tac ián  de l a d ista n c ia  de 

un diente de l a  rueda de trinquete 24 y e itu a  le  c in ta  para 

prorimo re lla v e . 01 e l  usuario desea oomprobar su líltimo 

re lie v e , mediante la  rotaoián  de la  rueda motrie estria d a  

en sentid o co n trario  a la s  agu jas del r e lo j,  a l  objeto de’ 

ver la  cunta a travás *  l a  ventana 4 3 , corte del cuerpo 

se puede retroced er l a  c in ta  mediante presio'n sobre l a
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«rteuU iín 31 par» s o lta r  , x g a l i l lo  do trinquete do su engra- 

oaío oon la  rueda dentada do trinquete y guando la  rueda 

motriz en e l oentido de lo, agujae del r e l o j .  Sin embargo 

con la  constracción  recién  d e scr ita , es imposible para el 

usuario devolver correctamente la  c in ta  a la  posición para 
recibir e l próximo r e lie v e .

De conformidad oon na aspeoto principal da esta in ­

vención, ee proporcionan medico que permiten e l correcto  

con tro l de l a  c in ta , de forma qna independientemente de l a  

cuantía de avence o retroceeo de l a  c in ta , e l  ñauarlo puede 

volver a co lo car la  c in ta  correctamente con respecte al óltimo 

r e l ie v e , la i  come e .  ha d e sc r ito , es p re fe rib le  re a liz a r lo  

por medie de un trinqu ete 51 montado sobre e l  cuerpo y a j a s t e  

b le frio d o n alm en t. con los d ientes de la  rueda de trinquete 

24 . SI trinquete presenta un muelle de cuerpo plano y una 

porción arqueada, relacionada integramente con los d ien tes .

De esta  forma, la  c in to  solo puede avanzarse o retrocederás 

oon p ercep tib les  " d i t a " ,  y el operador, asimismo, puodo 

p erc ib ir  lo s  contactos respectivos del trinquete oon loe  

d ie n te s . ®n consecuencia, s i  e l  usuario desea determinar 

su óltimo re lie v e , puede meranente avanzar l a  c in ta  un nóms-

”  a9t8m in a '3° *  " o U ta . hasta 4 »  e l  re liev e aparece en l a  
ventana 43, y luego rópida»»nte puede in v e r t ir  e l  movimiento 

óe l a  rueda motriz 23, oon lo  que s itú a  a p r o p iá d s e te  la 

Ointa para e l  prtom o r e l ie v e . Para um u lte r io r  ayuda del

operador, e s tá  provista  sobre e l cuerpo, contigua a la  ventana
una l ín e a  o señal 5? ana a -t+. n’ ciue esta  situada a una d istan o ia  pre-
determinada d sl órea de re lie v e , por ejemplo, l a  d i s t e ! ,  

que corresponde e l ¿ r o  de cinco V entee de la  ruede de 

r isq u ete , Por lo  que, e l  operador, para comprobar eu marca



puede adelantar la  o in ta hasta que su ultimo re liev e  queda 

alineado con la  señal 52. Luego solo n ecesita  retroceder 

la  c in ta  oinoo "olio fcs", mediante e l trinquete 51 sobre los 

d ie n te s .

5« una u lte r io r  re a li  zaoián de e s te  invento, se

estab lece  una segunda señal 53 contigua a l a  ventana, pos­

te r io r  a l a  señal 52, que guia visualmente a l operador donde 

se s itú a  e l extremo <te la  c in ta  al in ic io  de sus funciones.

De la  a n te r io r  desoripcion, se ap reciará  como una 

ID m odifioacián s e n c i l la  y mádica, puede proporcionar nueva

u tilid ad  y desempeño en una herramienta convencional.
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nt,üiia la  a e a criPoion del presente invento, lo que 
ae deolara oomo no practioado ni dLvulgado en B, pafIai ^

prende la s  sigu ien tes reiv in d icacion es:

1 -  íerfeooionamientoa en herram im ta, para a fao - 

tuar r a li ,™  en ana c in ta  continua, caraotariaadoa por a l 

-acno d , que la  herram iana praaanta an cuerpo, una 

ura Plantada a ¿a te , miemhroe da c a tr ín  complementario, 

aotra ,1  Olerpo, entra l o ,  que u  c in ta  ae acomoda ja r a  

aar. y accionado, por al m o «m i«to  da l a empuñadura hacia 

e l  ouarpo, un r o d illo  alimentado! da c in ta  d ia p „ „ to detr¿3

108 " l8" ta0S 4 * - * * * •  “  - e d a  da t r i n ó t e  y una rua­
da motrla, g ira to r ia  manualmente, transvaraalmanta aoporta- 

daa aohra a l  aiarp0 para ro tació n  simultánea. un O t i l i o  da 

trinquete pr.eionado por muelle, 4»  engrana con l a ruada da 

trinque te y q„. ncrmalmanta lim ita la  ro to o lín d a  dicha, rue- 

íee 7 « - U 1 .  en una d lre ^ e iá n  ¿ lic a . medica para daaapriaio .

a l ^ t i l l a d a  trin qu ete, y medio, para relaoionar dicha 

empuñadura y g a t i l lo  de trinquete para la  r o t a b a  da l a rua- 

. dentada da trinqnato en direooián é a o a  odiante actuación

"o7  ’ S l0 h ° °“erP° Pr8BM ta “ *  S68rtUra a 0 t e i i «  *  1 -  miem­
bros de m atiie, .  W .  da la  cual . .  r ia lh la  l a o in ta ,

oomhinaoidn con l a h e r r a n t e  da un trinquete

impelido, en contacto con la ruada a
xa rueda dentada de trinquete du­

ran te  cada d irecció n  de ro tació n  de ósta para indica
de rotación  y e l del ro d illo  i • r SU grado

a imentador y consecuentemente el



*  10 =

2 8 02 1 2

10.

15.

2 5 .

30 .

avance o retroceso de la  longitud de c in ta , y presentando e l 

cuerpo una señal adyacente a l a  abertura, espaciada lon gi­

tudinalmente de lo s  miembro s de matriz a una d istan cia  

ig u a l a un grado predeterminado de ro tac ió n  de l a  rueda 

de trin q u ete .

2 .  Perfeccionamientos de conformidad con lo de­

fin id o  en la  re iv in d icació n  1 , caracterizados por e l hecho de 

que comprenden una segunda señal sobre e l cuerpo, oon tig ia  a 

la  abertura y espaciada de lo s  miembros de matriz, a una 

d istan cia  d is tin ta  de l a  señal c itad a  primero.

3 . Perfeccionam ientos caracterizados por e l hecho de 

que comprenden un cuerpo, una empuñadura pi votad a a óste , 

medios de matriz sobre e l  cuerpo que actúan por e l movimien­

to  de l a  empuñadura hacia el cuerpo, pera efectu ar e l  re liev e  

sobre la c in ta , una rueda de trin qu ete , un ro d illo  alimen- 

tador de c in ta  dispuesto despuós de los medios de m atriz

y operativamente conectado para g ira r  con la  rueda dentada 

de trin qu ete, y un g a t i l lo  de trinquete operativamente 

ooneotado a l a  empuñadura engranando libremente la  rueda de 

trinquete para la  d irección  única de rotaoión  de la  misma, 

para el avance y paso de 1a. c in ta  á lo s  medios de matriz 

mediante e l  movimiento de la  empuñadura hacia fuera del 

cuerpo, presentando este cuerpo medios para examinar la  o in ta  

situados anteriormente a los medios de m atriz, a travós de lo s  

ouales son v is ib le s  los re lie v e s  efectuados sobre la  c in ta ; 

con esto la  combinación de un trinquete indenpendiente 

del g a t i l lo  de tr in q u ete , engancháble con la  rueda dentada 

de trinquete durante cada d irección  de giro de la  misma, 

para que la  c in ta  pueda avanzar en orden a exponer e l



= 11

28
(íltimo re liev e  a travos *  los medios v isu ales y luego 

retroced ería  en igual ü o  tañóla hasta la  posición apropiada 

de la  c in ta  para e l  nuevo re lie v e  subsiguiente.

+. Perfeccionam ientos caracterizados por e l hecho 

de que comprenden un cuerpo, una empuñadura pivoteas a ¿ s te , 

miembros de matriz complementarios, sobre e l  cuerpo, entre 

loe que la  c in ta  ee acomoda para pasar y accionados por e l  

movimiento de la  empuñadura haoia e l  ouerpo, un ro d illo  

alimentador de o in ta  dispuesto detrás de lo s  miembros de 

m atriz, una rueda de trinquete y una ruede m otriz, g ira to r ia  

manualmente, soportada tran sversal,® »te sobre e l cuerpo 

para rotación simultánea, un g a t i l lo  de trinquete presionado 

por muelle, que engrana son la  rueda de trinquete y normalmente 

lim ita  la  ro ta o iá i de dichas ruedas ,  ro d illo  en una direociñn 

ániea, medios para desaprisionar e l  g a t i l lo  de trinquete, y 

medios pera re lacio n ar dicha empuñadura y g a t i l lo  de t r in ­

quete para la  ro tación  de l a  meca dentada de trinquete en 

d irección  ¿n ica  mediante actuación m aual, presentando dicho 

cuerpo una abertura anterior a los miembros de metriz, a 

travós de la  cu al es v is ib le  la  o inta, la  combinación 

con la  herramienta de un trin qu ete  flexiblem ente impelido 

en contacto con !a  rueda dentada de trinquete d u r ó te  eadi 

d irección  de rotación  de óeta para in d icar eu grado de ro ­

tación y e l  del ro d illo  alim entado! y consecuentemente el 

avance o retroceso  de la  longitud de c in ta , por lo  que la  

c in ta  puede avanzar hasta la  co locación  del íltim o re lie v e  

en la  abertura y luego retroced er hasta la  ooloeaeión de 

la  c in ta  para e l re liev e  subsiguiente.
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5« Perfeccionam ientos en herramientas para 

efectu ar re liev e  en una c in ta  oontínua.

Seg¿n se describe y re iv in d ica  en la  presente me­

moria d escrip tiv a , que consta de doce paginas, fo liad as y 

e s c r ita s  a máquina por una so la  de sus caras y acompañadas 

de láminas de d ibu jos.

Madrid, a 2 AGO. 1982

DIMO INDUSTRIES INC.

p .a .

«t m e  iseríi m & iir ?
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