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HEviORIA DESCRIPTIVA

que se presenta para unir a l a  so lc it itu à

d e

PATENTE D E INVENCION

formulada e l 24 de Ju lio  de 1.964, con e l Número 302.413

E S P A Ñ A

INDUSTRIE, entidad au stríaca , estab lecida en Volksgartens- 

tra sse  3, A ustria, por:

"UNA MAQUINA AUTOMATICA PARA BOBINAR ESTATORES."

Se concede ap licar tambián 00 n ayuda de máquinas de 

bobinar estatores lo s  devanados de estator de máquinas eléc, 

tr ic a s  menores, que de otro modo producen en general dejan­

do escu rrir dentro de la s  ranuras del e sta to r l a s  bobinas d̂ e 

5 vanada antes sobre una p la n t i l la  de bobinado. Las máquinas

de bobinar estatores hasta ahora conocidas trabajan  en prin­

cipio de t a l  forma, que un brazo de bobinado con movimiento) 

alternativo  y osc ilan te  en sus posiciones extremas alrede­

dor de su e je  coloca por medio de un dedo de bobinado ade- 

10 cuado el alambre dentro de la s  ranuras y forma, en coopera-
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ción oon dedos condutores correspondientes y con ayuda de 

p la n t i l la s  adecuadas, l a s  uniones fro n ta le s de la s  bobinas. 

La máquina de bobinar estato res mas parecdia ( véase por 

ejemplo, patente de Reich alemán Número 761.309) a l objeto 

de l a  so lic itu d  forma la s  e sp ira le s  individuales de la s  

bobinas de un devanado de estator sustancialmente de t a l  mo 

do, que e l dedo de bobinado se h a lla  sobre uno de lo s  extre­

mos de una barra, cuyo otro extremo está  guiado con d e s li­

zamiento, en un co jinete con articu lac ión , pasa a lte rn a t i­

vamente por encima de un v a r i l l a je  que ataca aproximada­

mente en e l centro de l a  barra y es girado en la s  fa se s  f i ­

nales de su movimiento alternativamente alrededor de su e je  

mediante una rueda dentada f i ja d a  sobre e l la  y un cremalle­

ra  accionada por una excéntrica por intermedio de un v ari­

l l a j e .

En l a  p rác tica  se ha v isto  que este  y otros tip o s co­

nocidos del guiado del. dedo de bobinado solo ofrecen posi­

b ilid ad es de ap licación  de l a  forma respectiva  de la s  ranu­

ra s , del tamaño del e stato r o para c ie r ta s  formas de esta­

tor o para devanados en paralelo  de alamabres.

La finaledad de este  invento es un perfeccionamiento 

su stan cia l de l a  solución c ie n t íf ic a  para e l movimiento re­

querido del dedo bobinador, para extender con ello  l a  posi­

b ilid ad  de ap licación  de ta le s  máquinas automáticas de bobi­

nar e stato res a un campo de u tiliz a c ió n  sustancialmente ma­

yor del número de polos necesario del estator a bobinar 

del tamaño del e sta to r  y del guiado en paralelo  de lo s  alam­

bres eventualmente requierdo.

Otro objeto del invento es una máquina automática de 

bobinar esta to res empleando un brazo de conducción conducido
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hacia adelante y hacia a trá s  a través deL taladro del esta­

tor y o scilan te  alrededor de su eje  en sAs posiciones extre­

mas, que soportan el dedo de "bobinar, en l a  cual forma de a- 

cuerdo. con el. invento el brazo conductor que lle v a  e l dedo 

de bobinar e stá  apoyado giratoriamente, además de alrededor 

de su propio eje  también alrededor de un eje perpendicular 

a este,, en una pieza en forma de carro con movimiento a lte r ­

nativo, siendo gobernado su giro alrededor del e je  perpendi­

cular el e je  del brazo conductor por piezas que actúan a mo­

do de palanca sobre e l brazo conductor y cooperan con una 

o v aria s  p la n t i l la s  configuradas correspondientemente y rea­

lizado su giro alrededor de su propico eje  para l a  formación 

de l a s  extremidades del devanado del e stato r por e l hecho 

de que en la s  fases, f in a le s  deL movimiento alternativo de 

l a  p ieza en forma de carro, por subirse, e s ta  por piezas cur­

vas con l a  forma correspondiente, es girado e l brazo conduc­

tor y e l dado, de bobinar que se encuentra sobre el es con­

ducido de una manera del e stato r a  o tra  ranura en el sen ti­

do del. paso ,del bobinado en cooperación con una p la n t i l la  
de bobinar con configuración correspondiente, y efectúa a s í 

e l llenado de ranuras, pretendido'.

Con ayuda de lo s  dibujos adjuntos se explicará mas 

detalladamente l a  solución c ie n t íf ic a  de acuerdo con el in­

vento del movimiento del dedo de bobinar en máquinas de bo­

binar estatores del tipo en cuestión.

Las fig u ra s  1 y 2 muestran en dos v is ta s  y parcialmen­

te  en sección a l apoyo (rodamientos a bolas 1a, 1b) del brazo 

conductor 2 que lle v a  e l dedo de bobinar en una pieza en fo r­

ma de palanca, angular 3 , que a su vez e stá  apoyada con posi­

b ilidad  de giro alrededor de su, punto de acidamiento (roda-
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Z 3

mientos a bo las 4a, 4b) en una p ieza con forma-de corro 5; 

que es movida hacia adelante y a tra s  por medio de cuatro co­

jin e te s de deslizamiento 6 , 7, 8 , y 9 previstos en sus es­

quinas deslizando sobre v aria s  barras de guiado horizontales 

apoyadas por soportes correspondientes en l a  p laca base de 

l a  máquina, preferiblemente por medio de un accionamiento 

de excéntrloa (b ie la  10) ,  con recorrido correspondiente a 

l a  longitud del e stato r a ser  bobinado y a l  sa lien te  de 

la s  extremidades del devanado. Sobre uno de lo s  extremos 

lib re s  de l a  p ieza en forma de palanca adodada 3 actúa l a  

fuerza de un muelle de compresión 11, que se apoya sobre 

l a  p ieza en forma de carro 5 y t r a ta  de g ira r  l a  p ieza  3 

alrededor del eje del rodamiento a bo las 4a, 4b. Por e l otro 

lado se apoya el extremo lib re  de l a  p ieza 3 por medio de 

un rodillo, de deslizamiento 13 colocado sobre una palanca 

de un solo brazo 12 contra una p la n t i l la  14 ) indicada a tra ­

zos) de forma correspondiente, apoyada de sobre l a  p laca 

base de l a  máquina, de modo que e l movimiento de giro  de 

l a  p ieza 3 solo pueda tener lugar de acuerdo con lo  que de­

termina l a  forma de l a  p la n t i l la .  La situ ación  de l a  palan­

ca 12 que soporta e l ro d illo  de deslizamiento 13 puede ser  

ajustado respecto a l a  p ieza 3 mediante un to rn illo  15. Las 

figu ras 1 y2 muestran además una palanca 16 de un solo 

brazo colocada en el extremo del brazo conductor 2 que so­

bresale  de su apoyo en l a  p ieza 3 junto con un ro d illo  de 

deslizamiento 17 colocado sobre su extremo l ib r e .

Las figuras. 3 y 4 representan secciones según la s  l i ­

neas R3 y CDm respectivamente, de l a  fig u ra  1 y permiten 

observar, que sobre e l extremo del brazo conductor 2 e l de­

do bobinador que soporta a l a  palanca 16 de un solo brazo
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citad a  actúa también un d ispositivo  de muesca, que en l a  va 

rían te  representada consiste sustancialmente en un disco 

con muescas o caras planas 18 y un perno 19 bajo l a  acción 

de un muelle, que e stá  apoyado en l a  pieza 3 y coopera con 

aquel. El disco eon muesca 18 tien e, como puede verse en la  

fig u ra  4, sustancialmente una configuración triangular y pro­

porciona en coloboración con dos to rn illo s  graduables 2a,

2b dos posiciones en cada f i ja c ió n . %  paso de una posición 

de f i ja c ió n  a l a  o tra  tiene lu gar por subirse e l ,ro d illo  de 

deslizamiento 17 sobre patines (planos inclinados) fi ja d o s  

a l a  p laca base, en cada extremo del movimiento a lte rn a ti­

vo. de l a  p ieza en forma de carro 5.

EL modo de funcionamiento de l a  máquina de bobinar 

estatores de acuerdo con el invento es e l sigu ien te.

Por medio de l a  p ieza con forma de carro 5, conducida 

hacia adelante y hg,oima a trá s , por ejemplo, por mediode un 

accionamiento de manivela, son llevados hacia adentro del 

soporte y de nuevo hacia fuera e l brazo conductor 2 apoya­
do sobre e l l l a  y con á l también e l dedo bobinador propia­

mente dicho que se encuentra en su extremo (movimiento en 

l a  dirección del e je  del e s ta to r ) . La p la n t i l la  14 que go­

bierna su movimiento de giro alrededor del e j de su so jin e­

te  (rodamientos a bolas 4a, 4b) en conjunción con el muelle 

11. tiene una forma t a l ,  que e l brazo oonduotor 2 es llevado 

en esencia paralelo  a l e je  del soporte mientras que se en­

cuentra el,dedo bobimador propiamente dicho en l a  zona del. 

paquete de chapas del e sta to r , pero en la s  fa se s  f in a le s  

del movimiento del carro es girado alrededor de su soporte 

por sub irse  sobre curvas de l a  forma corrspondiente en l a  

p la n t i l la  14 (mobimiento en dirección de un radio de estator)
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Al mismo tiempo, por subir e l ro d illo  de desligamiento 

17 por planos inclinados dispuestos correspondientemente, 

en e sta s  fa se s  del movimiento d e l carro, es llevado e l bra 

zo 2 , de una posición  de f i ja c ió n  a l a  o tra  (movimiento 

en dirección  de l a  p e r i fe r ia  del e s ta to r ) , de lo  que re­

su lta  para e l dedo bobinador propiamente dicho un movimiento 

compuesto, que corresponde aproximadamente a l a  forma de l a  

estemidad de bobina a formar y p o s ib i l i t a  e l deslizamiento 

del alambre en l a  p la n t i l la  p rev ista s  de l a  manera en s í  

conocida.

Las figu ras 5, 6 y 7 ilu stra n  o tra  solución oonstruoii 

va para l a  producción y e l control del movimiento de giro 

del brazo de conducción para e l dedo bobinador alrededor 

de su propio e je  y l a s  figu ras 8 y 9 en representación am­

p liad a , e l disco de muescas que define e l paso del bobinar- 

do, en forma de re a liz a c ió n  con escalón.. Como en la s  figu ­

ra s  anteriores s ig n if ic a  2 e l brazo conductor que soporta 

e l dedo bobinador, brazo que e s tá  apoyado a través de l a  

p ieza 3 en e l carro 5 del t a l  forma, que puede g ira r  a lre ­

dedor de su eje  y de otro perpendicular a é l , para poder im 

prim ir a l dedo bobinador propiamente dicho además de su 

componente de movimiento necesarias en l a  dirección de l a  

p e r ife r ia  del e sta to r en l a  dirección de un radio del es­

ta to r . De acuerdo con e sta  varian te constructiva se encuen­

tr a  sobre e l brazo conductor 2 una rueda dentada cónica 

21, que engendra con una rueda engranada cónica 22 apoya­

da en3a p ieza  3 con e je  perpendicular a l e je  de brazo con­

ductor. La rueda cónica 22 l le v a  por medio de dos muñones 

de e je  diamentralmente opuestos 23a, 23b ro d illo s  de subi­

da 24a, 24b, que en la s  fa se s  f in a le s  del movimiento del



carro suben por guias curvas correspondientes y giran  a s í  

por medio de la s  ruedas cónicas citadas, el brazo conductor 

alrededor de su  eje,. En e l extremo del brazo conductor 2 que 

sobresale de su apoyo en l a  p ieza 3 está  calado el d isposi­

tivo. de muescas en l a  forma de un segundo g irato rio  26, que 

poporciona en colaboración con un muelle telescópico 27 

que a taca  en é l ymse apoya con su otro extremo en l a  p ieza 

3 y dos pernos de tope 28a, 28b dos posiciones de eq u ili­

brio. e stab le , que se  corresponde con la s  posiciones del 

dedo bobinador a l  bobinar automáticamente, una bobina con 

determinado ancho de bobina. Como un perfeccionamiento 

mas del d istin tivo , con muesca e s tá  escalonado e l segundo g i­

ra to rio  del segmento 26 en l a  dirección del e je  del brazo 

conductor, como puede verse mas claramente en la s  figu ras 

8 y 9 , es decir, lo s  costados del segmento 29y 30 que l l e ­

gan a hacer contacto con lo s  pernos 28a, 28b tienen in c li­

nación d iferente ( ángulo <ps/2 en l a  fhgura 9) respecto a un 

plano v e rtic a l a través del e je  del brazo conductor. Ade­

más puede se r  desplazada en l a  d irección  del brazo guiador 

l a  p ieza  31 que l le v a  lo s  pernos de tope 28a, 28b, respec­

to.. a l a  pieza 3 , en l a  cual e sta  su je ta , por ejemplo por 

medio de ta ladros rasgados 32, con lo  que lo s  su je ta , lo s  

pernos de tope pueden colaborar con flancos distintamente, 

inclinados del segmento g ira to r io  26.. Naturalmente puede te­

ner e l segmento, g irato rio  26 también mas de dos escalones 

y puede efectuarse e l  desplagmiento a x ia l de l a  p ieza 31 

además de a mano, h id ráu lica , neumática o electromagnéti­

camente. Finalmente se in d ica  también aún en l a s  figu ras 5 

y 7 una parte de l a  p la n t i l la  14, a través de l a  cual es 

controlado, e l giro  del brazo de conducción 2 alrededor de
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edo bobi-un. e je  perpendicular a l suya, para  p ro p o rc io n a rá  

nador l a  componente n ecesaria  de movimiento en l a  dirección 

de un radio de e sta to r .

Las ventajas, de e sta  varian te constructiva residen 

en primer lugar en que la s  curvas 25 para subir sobre e l la s  

toman.formas geométricas s e n c il la s , porque lo s  e je s  de lo s  

ro d illo s  seguidores se encuentran siempre horizontales. 

Puesto que l a  rueda cónica 22 l le v a  dos rodiloos que montan 

diamentralmente opuestos, que lle gan  a te n e r  efectiv idad  

alternativamente en l a s  posiciones, extremas del movimiento 

dele carro, se h allan  la s  curvas 25 para subir sobre e l la s  

además en posicion es sim étricas respecto a l centro de l a  

carrera  del carro . Además, por medio de las-ru edas cónicas 

previstas: puede ser  in fluen ciada l a  transm isión del impul­

so de basoulación p ara  e l dedo, bobinador en l a  dirección 

del perímetro del e sta to r  en un sentido t a l ,  que también 

en el oaso de un gran ángulo de giro  del dedo bobinador 

(correspondiente a  un ángulo ^  pequeña en l a  f ig u ra  9 ) 

t a l  como se requiere por ejemplo en e stato res b ip o lares,

pueda ser  evitado un impacto duro de lo s  r o d i l lo s  24a) 24b 

a l  subirse por l a s  p is tan  curvas 25 y con e llo  ruido de l a  

máquina y rápido desgaste, porque como consecuonia de l a  mul­

t ip lic a c ió n  de recorrido dada pueden preverse curvas 25 

para subir sobre e l la s  menos pendientes de lo  que s e r ía  

posib le  con una transm isión inmediata del impulso de bas- 

cu lación . Gracias a  l a  rea lizac ió n  escalonada d e l segmen- 

tobasculanta 26 y l a  p o sib ilid ad  de a ju ste  de l a  p ieza 31 

que l le v a  lo s  pernos de tope 28a, 28b en dirección  del e je  

del brazo conductor puede se r  variado de manera rápida y 

se n c illa  e l paso del bobinado y por lo  tanto pueden se r  bo­

binadas bobinas de d iferente anchura s in  en vertirse  tiempos

-  8 -
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notables de preparación para e l rea ju ste  de l a  máquina.

La lim itación  del movimiento de giro del brazo con­

ductor 2 alrededor de su propio e je , re su lta  en lo s ejem-

muesoa 18, perno 19 bajo carga, muelle telescópico 27, per­

nos de tope 28a,28b), naturalmente también pudiera ser rea 

liz ad a  emeplando. de manera en s í  conocida medios h idráu li­

cos o neumáticos (mando por a ire  comprimido o mando hidráu­

lic o )  .

Debido a e x is t ir  seguramente varian tes consinactivas, 

que problamblemente además serán fá c i le s  de encontrar para 

e l entendido en l a  m ateria da l a  solución de acuerdo con 

el invento de l a  cinemática n ecesaria  para e l  dedo bobina­

do r  propiamente dicho, l a  bobinadora automática de estato­

r e s  se destaca que e l invento no- ha de lim itarse  a la s  so­

luciones ilu strad as  por dibujos, sino que ha de englobar 

todas la s  demás soluciones p o sib le s, que hagan uso de l a  

idea b a á ic a ,, de apoyar e l  brazo conductor para e l dedo bo­

binados en una p ieza con movimiento alternativo  en l a  di­

rección del e je  del e sta to r , con posib ilidad  de giro, a lre ­

dedor de su e je  y uno perpendicular a  éste  y de gobernar e l 

movimiento de giro  alrededor de lo s  dos e je s citados en 

dependencia del movimiento, de l a  p ieza con movimiento a l­

tern ativo .

EL apoyo en un carro con movimiento de acuerdo con 

e l invento^, del brazo conductor que l le v a  e l dedo bobina- 

don popiamente. dicho, sigu iere  l a  idea consecuente de pre­

ver un segundo canco movido simétricamente opuesto y un se­

gundo soporte para e sta to r , con lo  que a p a r t ir  de un ac­

cionamiento común pueden ser  bobinados simultáneamente dos

p íos representados de manera puramente mecánica (disco con

9 -



e sta to re s y adi ció nalment e se puede lograr en amplio gra­

do una compensación de la s  masas con movimiento a lte rn a ti­

vo, que permite números de carreras más elevados, s in  te­

ner que temer un desgaste excesivo, proviniente de la s  fuer 

5 zas mésicaso. lo s  dos carros con movimiento sim étrico o-

puesto pueden s er guiados o bien en un plano oomún, para 

lo  que lo s  e sta to res a se r  bobinados se encuentran por lo  

tanto axialmente uno detrás del o tro , o bien pueden e sta r  

d ispuestos en dos planos p ara le lo s entre s í ,  para lo  que 

10 se encuentran para le lo s lo s  e je s  de lo.s dos e stato res a s.er

bobinados. La primera d isposición  será  mas ven tajosa en e l 

caso de ser  menejada una. máquina de este tipo por dos ope­

ra r io s , mientras que l a  d isposic ión  yuxtapuesta de lo s  es­

ta to re s a  ser  bobinados se rá  l a  más conveniente en e l,caso  

-¡y de manipulación por una so la  persona..

La presente so lic itu d  que corresponde a  l a  presenta­

da en A ustria con fecha 26 de Ju lio  de 1.963, bajo e l Núme­

ro A 5989/63, con fech a 7 de Noviembre de 1.963 bajo e l Nú­

mero A 8905/63 y con fecha 12 de Junio de 1.964 bajo e l Hu­

go ciero A 5055/64, se.acoge, a lo s  ben efic ios del articu lo  51

del vigente Estatuto sobre Propiedad In d u str ia l.

25 N O T A

30 Los puntos de invención propia y

—  10 —



10

15

20

25

tan para que sean, objeto de l a  presente so lic itu d  de Paten­

te  de Invención en España, por VEINTE años son lo s  siguien­

te s :

1 3 Una máquina automática de bobinar estatores me­

diante e l empleo de un brazo conductor que l le v a  e l  dedo 

bobinador, conducido adelante y a trá s  a través del in te r io r  

del e sta to r y osc ilan te  en sus posiciones extremas alrede­

dor de su e je , caracterizado porque e l brazo conductor que 

l le v a  el,dedo bobinador, además, de e s ta r  alojado g ira to r ia r  

mente mediante rodamientos a bolas, alrededor de su propio 

e je , e s tá  también soportado giratoriamente con. rodamien­

tos a bo la alrededor de un eje perpendicular a aquel en 

una p ieza a modo de carro conmovimiento altern ativo , sien­

do gobernado, su giro alrededor del e je  perpendicular al 

e je  del brazo conductor mediante piezas que actúan sobre 

e l  brazo conductor a modo de palanca, que cooperan con una 

o v aria s p la n t i l la s  de forma correspondiente, y efectuado 

su giro alrededor de su propio: e je  para l a  formación de 

lo s  extremos del devanado del e sta to r de manera que, en 

l a s  fa se s  f in a le s  del movimiento alternativo  del carro, e l 

brazo conductor es girado por subirse e l carro sobre p a ti­

nes con l a  forma correspondiente, y  e l  dedo bobinador exis­

tente sobre é l es conducido., en cooperación con una plan­

t i l l a  de bobinado de forma correspondiente en e l  sentido 

del paso del bobinado, de una ranura del estator a l a  s i ­

guiente y r e a liz a  a s í  e l llenado de la s  ranuras pretendido.

23 .- Una máquina automática para bobinar estatores 

de acuerdo con e l punto 13, caracterizada porque para l a  

lim itación  del movimiento de giro del brazo conductor a lre­

dedor de su propia e je  están prev istos d isp ositivos de

11 -
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cualquier c la se  que actúan como topes o muescas ( por ejem­

p lo , un perno bajo l a  carga de un muelle, un disco con en­

ta llad u ras, d isp o sitiv o s neumáticos o h id ráu lico s).

33 .- Una máquina automática para bobinar estato res 

de acuerdo con lo s  puntos 12 y 23, caracterizada porque e l 

g iro  alrededor de su propio- e je , para l a  formación de lo s  

extremos del devanado del e sta to r , del brazo conductor 

que l le v a  e l dedo bobinador se efectúa mediante dos rue­

das cónicas dentadas, de l a s  cuales aquella con su eje  per 

pendicular a l e je  del.brazo conductor l le v a  dos ro d illo s  

seguidores, diametralmente, opuestos, que en la s  fa se s  f i ­

nales- del movimiento alternativo  del carro suben por p ie­

za curvas., y porque, además e l disco con muescas o partes 

planas- previsto para lim itar  y f i j a r  e l movimiento de giro 

alrededor de su propio e je  del brazo conductor que l le v a  e l 

dedo bobinador, e s tá  realizado escalonadamente, v isto  en 

l a  dirección del e je  del brazo conductor, y lo s  topes que 

cooperan con e l disco con muescas son desplazables en l a  

mencionada d irección  del e je .
43. -  Una máquina automática para bobinar e stato res

de acuerdo con lo s  puntos 13 h asta  33, caracterizada porque 

e l movimiento de l a  p ieza móvil, en forma l e  carro se efec­

túa mediante un accionamiento de manivela (b ie la ) en coope­

ración  con una palanca unida, a l  brazo conductor y p la n t i l la s  

de forma correspondientes*

52.-  Una máquina automática para bobinar estato res 

de acuerdo con lo s  puntos 13 h asta  42, caracterizada porque 

hay prev isto s dos carros con movimiento altern ativo  simé­

tricamente: opuesto . que llevan  brazos conductores para lo s  

dedos bobinadores y porque ex isten  dos disp
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cepción de e sta to re s, para e l bobinado simultáneo de dos 

e sta to re s .

62.- Una máquina automática para  e l bobinado de esta­

to res de acuerdo con lo s  puntos 12 h asta  52, caracterizada 

porque e l ,  movimiento simétricamente opuesto de le s  dos 

carros se r e a liz a  en un plano común y lo s  dedos bobinadores 

devanan estatores situados axialmente uno detrás del otro .

75.- Una máquina automática para bobinar estatores 

de acuerdo con lo s  puntos 12 h a sta  52, caracterizada porque 

e l movimiento opuesto de lo s  dos carros se r e a liz a  en dos 

planos para le los entre s i  y lo s  dedos bobinadores devanan 

dos esta to res que s e  encuentran con sus e je s  para le lo s 

entre s í .

82 .- Una máquina automática para bobinar e sta to res.

Tal y como se ha descrito  en l a  Memoria que antecede, 

representado en le s  dibujos que se  acompañan y para lo s  f i ­

nes que se  han especificado .

La presente Memoria consta de trece h o jas e sc r ita s  

a máquina por una so la  de sus c ara s .

Madrid 2 9  AGO. B es*
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