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,MEM0RI4 OESOHIBTIVQ

l̂ a presente invención se refiere a un dispositivo de av 
ce de rodillos para máquinas de trabajar la madera, con roe 
lío s  de avance dispuestos a un lado de la caja que, sujeta :* 
un brazo horizontal regulable en altura a lo largo de una co­
lumna de soporte y aesplazable aaemas en un plano horizontal, 
puede ser hecha bascular en torno óe ejes perpendiculares y. .̂ 
paralelos al plano que contiene los ejes de los rod illos . J 

En los dispositivos de avance de rodillos conooioos dê  
este tipo, se precisan, por lo general, tres ejes para la ba 
culaoión de la caja. Para ajustar la posición de trabajo en 
la que los rodillos de avance presionan desde arriba sobre la 
pieza en trabajo conducida sobre la mesa ce la máquina, bas­
ta un eje de basculación perpendicular al plano que contiene 
los ejes de los rod illos , para poder ejercer presión con los 
rodillos de avance también en sentido horizontal contra la
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^pieza en trabajo apoyada contra una regleta de guía, es pre­
ciso  que la caja pueda ser hecha bascular también en torno ce 
un eje que discurra paralelamente al plano que contiene los 
ejes de los rodillos y que forma ángulo recto con oichos ejes 

5. de los rod illos , dhora bien, esto solo no basta, ¿orno el tra­
mo no discurre generalmente formanao ángulo recto con la re­
gleta de guía, es necesario prever un tercer eje de bascula- 

' ción, con objeto de que la caja, basculada a la posición hori-
' zonta1 de les rodillos, pueda bascular todavía en e l plano ho-

10. } rizontal hasta quedar el plano de los ejes de los rodillos
1

paralelo a la regleta de guia. Fara todos los tres ejes de 
' basculación se requieren medios de sujeción separados, para 
! f i ja r  la posición de ajuste,.
i Según el invento, el dispositivo de avance se halla sus-

13. ¡ pendido, mediante un par de casquetes esféricos sujetos a la
< caja, de una bola que forma la terminación de un perno de so­

porte dirigido hacia abajo a patir del brazo, puóiendo los 
casquetes esféricos, entre los cuales se ha escotado una ranu­
ra curvada para dar paso al perno de soporte en la zona de 

20. basculación perpendicular, así como también se ha dejado una
ranura estrecha de sujeoión, ser oprimidos con ayuda de medios 
de sujeción, contra la superficie esférica del perno de so­
porte, cuyos medios provocan una pre-tensión permanente, tan 
solo moderada, que todavía permite la basculación a mano, asi 

2$. como un medio de sujeción sometido a un manejo constante, que
está destinado a establecer una pre-tensión fuerte que asegu­
re el ajuste en cada caso.

nhora ya se han reunido todas las posibilidades de bascu­
lación en una sola articulación que, para f i ja r  cualquier po- 

30. sición de basculación que pueda presentarse, no precióa nada
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más que de un único miembro de maniobra. gsto sign ifica , por 
una parte, una considerable simplificación constructiva y, por 
otra parte, una facilidad del servicio, puesto que la caja pue­
de ser basculada da un solo golpe a la posición de servicio 
deseada, no necesitándose maniobrar nada más que un solo medio 
de fija c ión , en lugar de tres, mientras que al mismo tiempo se 
evitan errores de servicio que hasta ahora eran posibles, por 
el hecho oe poderse olvidar la maniobra de uno de los tres me­
dios de fija c ión .

Preferentemente, se hallan fijados los casquetes esféricos 
en la pared longitudinal de la caja opuesta a los rodillos de 
avance. Nsta construcción es la que resulta menos alta.

Para conseguir inmediatamente la posición correcta de sus­
pensión del aparato durante la basculación oel dispositivo de 
avance a la posición de servicio más empleada, en la que los 
rodillos de avance oprimen a la pieza en trabajo oesde arriba, 
está limitada la ba-sculación a dicha posición mediante un tor­
n illo  de ajuste que hace tope contra e l perno de soporte, mien­
tras que la posición vertical en dicha posición de basculación 
queda determinada por tornillos de ajuste que, penetrando por 
ambos lados en la ranura curvada, conducen entre si al perno 
de soporte. Por lo  demás, el perno ae soporte tiene algo de hol­
gura hacia ambos lados en la ranura curvada, escotada entre am­
bos casquetes esféricos, con objeto de pooer bascular insigni­
ficantemente en e l plano vertical el aparato ya basculado a la 
posición horizontal de los rod illos , a efectos de que los ejes 
de los rodillos puedan ser hechos bascular hacia afuera para 
separarse un poco de la posición vertica l, de modo que los rodi­
llo s  que oprimen la pieza en trabajo contra la regleta de guia, 
ejerzan también sobre la pieza de trabajo una componente de



-  4

10.

1$.

20 .

23,.

30.

fuerza dirigida hacia la mesa de la máquina.
Los dos casquetes esféricos poseen preferentemente tan so­

lo una superficie esférica cada une ae e llos , que es cargada 
en una zona anular paralela a la linea de separación de los 
casquetes, óon e llo  se consigue un apoyo mas seguro ae los cas­
quetes esféricos contra la superficie esférica del perno de so­
porte, que si los casquetes esféricos actuasen con toda su su­
perficie esférica. Ql apretarse los casquetes esféricos se pro­
duce, oon un esfuerzo pequeño, un efecto de cuña debido a las 
estrechas zonas circulares, que es especialmente pronunciado, 
cuando las zonas circulares portadoras se encuentran a una dis­
tancia tal del centro de la esfera, que se encuentren en al cam­
po de conos de contacto que formen un ángulo de, aproximaaamen- 
te, <?oe en su vértice.

#1 perno de soporte puede estar unido de manera f i ja  con 
el brazo horizontal. Ahora bien, también puede ser previsto de 
modo que sea insertable en e l extremo de aicho brazo, entonces 
puede el dispositivo de avance ser fácilmente cesmontaco del 
soporte, para ser montado en otro.

El invento será explicado a continuación a base de un ejem­
plo no lim itativo de realización representado en las figuras de 
la-s laminas de dibujos anexas.

En los dibujos:
Ea f ig .  1 es una vista de frente de un aispositivo de avan­

ce de rod illos , según el invento, con los roaillos de avance 
oprimiendo desde arriba sobre la pieza en trabajo;

ía f ig .  2 es la vista correspondiente con los rodillos de 
avance oprimiendo en sentido horizontal;

Tía fig,. 3 es una vista lateral de la suspensión de rótula 
de la caja en el brazo horizontal;
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' La i ig . 4 es una vista en la dirección ce la i  lecha IV 
de la i ig .  3, parcialmente en sección; y

La xig. 3 es otra disposición del perno de soporte en el 
brazo horizontal.

Kn 1 se indica la caja del dispositivo de avance de rodi­
llo s  que, en el ejemplo de realización, aloja el motor eléc­
trico  de accionamiento y la transmisión, sirviendo de soporte 
para los rodillos de avance 2. Se han previsto a lo  menos dos 
rodillos de avance, cuyos ejes se encuentran en un plano que, 
en las figuras 1 y 2, se indica en líneas de trazo y punto a. 
Los rodillos de avance g están montados a un lado de la caja, 
en la zona de una de las paredes longitudinales de 4sta. La 
caja 1 del dispositivo de avance esta suspendida de un brazo 
horizontal 2 de un soporte, de la manera que después se aescri- 
be con detalle, mi brazo ¿  esté soportado por una columna de 
soporte 4 vertical, sujeta por su base 2 a la mesa g, de la má­
quina. Para la unión del brazo 2 con la columna vertical de 
soporte 4, sirve una cruceta 6, que posee oos caequillos de 
guía 2 Y ¿  cruzados en ángulo recto, destinados al brazo 2 y 
a la columna de soporte la cruceta 6 puede ser regulada en 
su posición de altura sobre la columna de soporte 4, junto con 
el brazo 2* POJ? medio de un vastago roscado 2 atornillado a 
e lla , que está soportado de manera giratoria y óesplazable a- 
xialmente en un cabezal lg  dispuesto sobre la columna de sopor­
te y que s-obresale lateralmente, estanco dotado con un volante 
11 para su maniobra. brazo horizontal 2# óesplazable longi­
tudinalmente en el caequillo 2  de la oruoeta 6, soporta "be 
cremallera 12 en la que engrana un piaón 1¿ dispuesto sobre un 
husillo de regulación 15. que está soportado en la cpuce&a 6 y 
provisto de un volante 14 (véase también la í ig .  2 ). Los cas-
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anillos g, y 8 de la cruceta 6 pueden iija rse  al brazo 2 y a la 
columna de soporte 4 de la manera que después se describirá con 
mas detalle.

Rn la caja i  oel dispositivo de avance, y a efectos de su 
suspensión en e l brazo horizontal 2, están sujetos, mediante 
bridas 18, lg , un par de casquetes esféricos 16, lg  que en el 
ejemplo de realización representado, se enouentran en la pared 
longitudihai 1̂  de la caja, opuesta a los rodillos de avance 2. 
los dos casquetes esféricos 16 y íg  rodean ei extremo esférica 
21 de un perno óe soporte 2^ que, partiendo del brazo horizon­
tal 2* está dirigido hacia abajo, Ln las figuras 1 a 4 , está 
unido el perno de soporta 20 fijamente con e l brazo 2* Por ejem­
plo, soldado a é l . La iig^.5 muestra una forma de realización en 
la que el perno de soporte 2g está previsto sobre una pieza 22 
enchufa ble sobre el extremo del brazo 2 y que, en el caso pre­
sente, está formada por un capuchón íija b le  mediante un torni­
llo  22* sn esta disposición se puede desmontar el dispositivo 
de avance fácilmente del brazo 2*

Para el paso del perno de soporte 2$) se ha dispuesto, entre 
los dos casquetes esféricos 16 y lg, una ranura curvada 24 que 
se extiende por la zona de basculación vertical " a" ( f ig .  3)* 
aparte de esto, se ha dejaao entre ambos casquetes esféricos, en 
su junta de separación, una estrecha hendidura de sujeción 25 
( f ig .  4),. Los dos casquetes esféricos 16 y 17 pueden ser oprimi­
dos contra la superficie esférica 21 del perno de soporte 20, 
mediante torn illos de apriete, previstos exclusivamente para f i ­
nes de ajuste, indicados en 26 y ^g, oon los que se genera una 
presión permanente, tan solo moderada, que es suficiente para 
que la caja 1 se mantenga por s i sola en cualquier posición de 
basculación, pero podiendo todavía ser hecha bascular a mano
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en torno ael centro de la estera. Para la fijación  definitiva 
de los casquetes esféricos 16 y 17 ai extremo esférico 21 del 
perno de soporte gg, se ha previsto un torn illo de apriete 28, 
que puede ser accionado mediante una mulé M lia de mano 2g.

Rh la posición de servicio más empleada, ilustrada em la 
f ig .  i ,  y en la que ios rodillos de avance 2 oprimen aesde arri­
ba a la pieza en trabajo g situada sobre la mesa g de la máqui­
na, está limitada la basculación de la caja i  por medio de un 
torn illo  de ajuste ¿2, previsto en la superficie frontal de la 
ranura curvada g4 que, en esta posición de servicio, se encuen­
tra en sentido vertical. Se han previsto además, para asegurar 
la posición vertical de la caja 1 o de ios rodillos g  en esta 
situación de basculación, tornillos de ajuste ¿1, que penetran 
por ambos lados en la ranura curvada g4 y que conducen el torni­
l lo  de soporte 2Q, entre s i ,  exento de juego, sn el resto de la 
zona de basculación se elige el ancho "bw oe la ranura curvada 
24 de ta l modo que al perno de soporte 20 posee juego lateral 
(ü g .  4)¿

Si se desea llevar el oispositivo de avance a la posición de 
servicio de la f ig .  2, en la que los rodillos de avance g opri­
men a la pieza de trabajo en sentido horizontal contra una 
regleta de guia R sujeta a la mesa de la máquina, entonces se 
hace girar primeramente la caja alrededor del perno de soporte 
20 en 180* a partir de la posición mostrada en la fig,. 1, y se 
hace después bascular en 90* en torno de la rótula, aproximán­
dola a la columna de soporte 4, con lo  que e l perno de soporte 

20 sale por el otro extremo de la ranura curvada 24, por entre 
los casquetes esiéricos 16 y lg , tal como ha siao representado 
en la i ig .  3 per lineas de trazo y punto. Si en esta posición 
de basculación, y como si e l plano g, de los ejes de los rodi-
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l ío s  no transcurriera todévia parale lajeante a la regleta de 
guía L debido a que el brazo 2 &o formara ángulo recto con bi­
che regleta, entonces es necesario hacer girar todavía la caja 
1 en torno al perno óe soporte gj3* en el plano horizontal, pn 
asta posición, y como consecuencia óe la holgura lateral ya men­
cionada del perno óe soporte 20 en la ranura circular 24. puede 
la caja 1 ser hecha bascular todavía algo en el plano vertical^ 
de modo que los ejes de los rodillos ya no discurren exactamen­
te en sentido perpendicular que asegura que la pieza en trabajo 
w, al avanzar longitudinalmente, sea oprimida constantemente 
contra la mesa de la máquina.

Después de soltado al torn illo  de apriete g8, se puede al­
canzar con un solo golpe cualquier posición de servicio, inclu­
sive toda posición intermeaia comprendida entre las posiciones 
de servicio representadas en las figuras 1 y 2, en las que los 
rodillos de avance opriman a la pieza en trabajo formando ángu­
lo  agudo con la mesa de la máquinâ , seguidamente basta con vol­
ver a apretar el torn illo  de apriete 2^ para f i ja r  la posición 
de servicio que ha sido ajustada, s i  giro y basculación de la 
caja 1 puede realizarse con una sola mano, mientras que la otra 
mano queda libre para maniobrar el torn illo  de apriete

En el ejemplo de realización, la superficie esférica ae cada 
uno de los dos casquetes esféricos que se apoya contra el extre­
mo 2 l en forma de bola del perno de soporte 20. está limitada a 
una zona anular paralela a la junta de separación g^. 2<a dis­
tancia media no* entre la zona anular de soporte 32 y el centro 
de. la esfera debe elegirse de tal modo que el cono áe contacto 
aplicado en dichas zonas (dibujado en la f i g .  4 con líneas ae 
trazo y punto), posea en su vértice un ángulo de 90", aproxima- 
óamente¿.
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Hecha la descripción del presente invento, lo que se de­
clara como no practicado ni puesto en ejecución en &spa&a, com­
prende las reivindicaciones siguientes:

1 . -  Un dispositivo de avance de rodillos para máquinas
de trabajar la nadería, estando los rodillos de avance dispues­
tos a un lado de la caja que, sujeta a un brazo horizontal re­
gulable en altura a lo  laigo de una columna vertical de sopor­
te , y desplazadle en un plano horizontal, puede ser hecha bas­
cular en torno de ejes perpendiculares y paralelos al plano que 
contiene los ejes de los rod illos , c a r a c t e r i z a d o  
porque e l dispositivo de avance se ha-lla suspendido, mediante 
un par de casquetes esféricos sujetos a la caja, de una bola 
que forma la terminación óe un perno de soporte dirigido hacia 
abajo a partir del brazo, puóiendo los casquetes esféricos, en­
tre los cuales se ha escotado una ranura curvada para dar paso 
al parno de soporte en la zona de basculación perpendicular, 
así como también se ha dejado una estrecha ranura de sujeción, 
ser oprimidos, con ayuda de medios de sueción, contra la super­
f i c i e  esférica del parno de soporte, cayos medios provocan una 
pretensión permanente, tan solo moderada, que todavía permite 
la basculación a mano, mientras que otro medio de apriete, so­
metido a un manejo constante, sirve para establecer una pre­
tensión fuerte, que asegura el ajuste en cada caso.

2 . -  Un dispositivo? según la reivindicación 1, c a r a c ­
t e r i z a d o  porque los casquetes esféricos están sujetos
a la pared longitudinal de la caja opuesta a los rodillos de 
avance .̂

3¿- Un dispositivñ, según las reivindicaciones 1 y 2 , c a -
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í ; a c t e r i z a d o  porgue su basculación a la p osic ión  en 

que lo s  ro d illo s  cíe avance oprimen desde arriba a la pieza en 

trabajo ( f i g .  1)# está limitada por un to r n il lo  de ajuste que 

hace tope contra e l perno de soporte, quedando se  posic ión  ver­

t i c a l )  en esta posición  de basculación , determinada por torn i­

l l o s  de a juste que por ambos lados penetran en la ranura cur­

vada y que condecen entre s i  e l perno de soporte, exento de jue­

go, mientras que en la  restante zona de basculación a l perno de 

soporte tiene un pequeño juego hacia ambos lados de la  ranura 

curvada, escotada entre los dos caequ illos  e s fé r ic o s .

4 .  -  Un d isp o s it iv o , según las  reiv indicaciones 1 a 3 , c a -  

r a c t e r i z a d o  porque cada uno de lo s  dos casquetes es­

fé r ic o s  únicamente tiene una su p erfic ie  es fér ica  portadora en 

una zona anular que discurre paralela a la junta de separación 

de los  casquetes esféricos^

5 . -  Un d isp o s it iv o , según la  re iv in d icación  4 , c  a r  a c -  

t e r i z a d o  porque caca uno de lo s  eos casquetes e s f -é r i -  

cos tiene dicha zena anular portadora a una distancia ta l del 

oentro de la es fera , que se encuentra en la zona de conos de con­

tacto  que en su v értice  forma un ángulo de 90*, aproximadamente.

Un d isp o s it iv o , según la s  reivindicaciones 1 a 5 , c a ­

r a c t e r i z a d o  porque e l  perno da soporte está previsto 

en una pieza enchufable sobre e l  extremo del brazo h orizon ta l.

7?** Un d isp os itiv o  de avance de r o d illo s  para máquinas de 
trabajar la madera,.

según se describe y reivindica  en la presante memoria que 
consta de diez hojas fo liadas y mecanografiadas por una sola ca­
ra y de dos láminas de dibujos^

Madrid, a 12 de Marzo de 1964
G ottlieb  8 r  O L L.

P<* a. Ruma tsERM
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