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LHEMORTIA DESCRIPTIVA
que se presenta pera unir a le solcititud
d e
PATEITE D ¥ IHVENCION
formulada el 24 de Julio de 1,964, con el dmero 302,413
en
ESPANA
por VEINTE efios
g nombre de ELIN-UNION AKTIENGESELLSCHAFT FUR BLMITRISCH
IITDUSTRIE, entidad austriaca, establecide eﬁ Volksgartens-
tragse 3, Augtria, por:

"UNA HAQUINA AUTOLATICA PARA BOBINAR LSTATORES.M

e i it o it

Se concede gplicar también con gyude de méquinas de
bobinar estatores los devunados de estator de miguinas eléc
tricas menores, que de otro modo producen en general dejan-
do escurrir dentro de las ranuras del estabtor las bobinas de
venede antes sobre una plantilla de bobinado. Las méguinas
de bobinzr estatoreshasta shora conocidas trabajan en prin-—
cipio de tal forma, gue un brazo de bobinado con movimlento
alternativo y oscilante en sus posiciones extremas alrede-
dor de su eje coloca por medio de un dedo de bobinado ade~-

cunado el slambre dentro de las ranures y forma, €1 Co0pera—
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cidén on dedos condutores correspondientes y con gyuda de
plentilles sdecuadas, las uniones frontales de lgs bobinas.
Ta méquina de bobinar estatores mas parecdia ( véase por
ejemplo, patente de Reich alemdn Mimero 761.309) ol objeto
de la solicitud forms las esﬁirales individuales de las
bobinas de un devenado de estator sustancialmente de tel mo
do, gue el dedo de bobinado se halls sobre uno de los extre-
mos de una barra, cuyo otro exbremo estd guiado con desli-
zmankento en un cojinete con articulacidn, pasa alternsti-
vamente por encima de un varillaje que ataca aproximada-
nente en el centno de la barire ¥y es giredo en las fases fi-
nales de su movimiento altevnativamente alrededor de su eje
medisnt e una rueds dentada fijeda sobre ella y un cremalle-
ra accionada por una excéntricae por intermedio de un vari-
llajeo

En la préctica se ha visto gue este y otros Hipos co-—
nocidog del guiado del dedo de bobinado solo ofrecen posi-
pilidades de aplicacidn de la forma rvespectiva de las ranu-
res, del temafio del estator o para ciertas formes de este-
sor o para devanados en paralelo de alamabres,

Lig finaledad de sste invento es un perfeccionamiento
sustancial de la solucidn cientifica para el movimiento re-
guemido del dedo bobinador, para extender con ello la posi-
bilidad de aplicacidén de tales méquinas awtomiticas de bobi-
nar estatores & un campo de utilizacidn sustancialmente ma~
vor del mimero de polos necesario del estator a bobinar
del tomgio del estator y del guiado en paralelo de los alem—
bres eventualmente requierdo.

Otro objeto del invento es una migquine auiomética de

bobinar estatores empleando un brazo de conduccidn conducido
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tor y oscilante alrededor de su eje en siis posiciones exbtre-
mas, que soportan el dedo de bobinar, en la cuel forma de a-
cuerdo con el invento el brazo conductor que lleva el dedo

de bobinar estd apoysdo giratoriamente sdembs de alredsdor
de su propio eje también aelrededor de un eje perpendicular

2 este, en una pieza en forme de carro con movimiento elter-
nativo, siendo gobernado su giro slrededor del eje perpendi-
cular el eje del brago conductor por pilezas que actuan a mo-
do de pelanca sobre el brazo conductor y cooperan con ung

o varias plantillas configursdas corwespondientemente y rea-
lizado su glro alrededor de su propic eje para la formacidn
de las extremidades del devanado del estator por el hecho

de que en las fases finales del movimiento alternativo de

la pieza en forme de carro, por subirse esta por piezas cur-
vas con la forma correspondiente, es girado el brazo conduc—
tor y el dado de bobiner gque se encuentra sobre el es con-
ducido de una.manera del estator a otra ranura en el senti-
do del paso,del bobinado en cooperacién con una plentilla

de bobinar con configuracidén carregpondiente, y efectua asi
¢l llenado de ranuras pretendido.

Con ayude de los dibujos adjuntos se explicerd mas
detallademente la solucidén cientifice de acuerdo con el in-
vento del movimiento del dedo de bobinar en méquinas de bo-
binar estatores del tipo en cuestidn.

Los figuras 1 y 2 nmuestran en dos vistes y percielmen-
te en seccién al epoyo (rodemientos a boles 1a, 1b) del brazo
conductor 2 que lleva el dedo de bobinar en una pieza en for-
me de palanca eangular 3, que a su vez estéd epoyadas con posi-
bilided de gire elrededor de su, punto de acddamiento (roda~-
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nientos a bolas 4a, 4h) en una pleza con formae.de corro 5,
gue es movide hacia adelante y atras por medio de cuatro co-
jinetes de deslizamiento 6, 7, 8, ¥ 9 previstos en sus es—
quinas deslizando sobre varias berras de guimdo horizontales
apoyades por soportes correspondientes en la placs base de
la maguine, preferiblemente por medio de un accionamiento
de excéntrica (biela 10), con recorrido correspondiente a
le longitud del estator a ser bobinado y al saliente de

las extremidades del devanado. Sobre uno de los extremos
libres de la pieza en forma de pelanca adodades 3 actua la
fuerze de wn nmuelle de compresidn 11, que se apoya sobre

la pieza en forma de carro 5 y trata de girer la pieze 3
alrededor del eje del rodamiento & bolas 4a, 4b. Por el otro
lado se apoya el exmbtremo libre de la pieza 3 por medio de
un rodillo de desligzamiento 13 colocado sobre una palanca
de un solo brazo 12 contrs une plantilla 14 ) indicada a tre-
zog) de forma correspondiente, apoyada de sobre la placa
base de le méquins, de modo que el movimiento de giro de
la pieza 3 solo pueda tener lugar de acuerdo con lo que de-
terming la forma de la plantilles. La situacidn de la pelan-
ca 12 que soporita el rodillo de deslizsmiento 13 puede ser
ajustado respecto a la pieza 3 mediante un tornillo 15. Las
figuras 1 y2 muestran asdemés una palanqa 16 de un solo
brazo colocada en el extremo del brazo conductor 2 que so-
bresale de su apoyo en la pieza 3 junto con un rodillo de
deslizamiento 17 colocado sobre su extremo libre.

Les figures 3 y 4 representan secciones segin las li-

neas AB y CDm respectivemente, de la figura 1 y periiten
obsefvar, que sobre el exiremo del brazo conductor 2 el de-

do bobinador que soporta e la pelenca 16 de un solo brazo
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citade actus tambien um dispositivo de muesca, que en la Ve
riante representeda congiste sustancialmente en un disco
con muescas o caras planas 18 y un perno 19 bajo la accidn
de un muelle, que cgté apoyado en la piezma 3 y coopera con
aquel. Il disco eon muesca 18 tiene, como puede verse en lg
figura 4, sustancislmente una configurecidén triangular y pro-
porciona en coloboracidn con dos tornillos graduables 2sa,
2b dos posiciones en cada fijacidn. £l paso de uns posicidn
de fijacibn a la otra tiene luger por subirse el,rodillo de
desligamiento 17 sobre patines (plenos inclinados) fijados
g la place base, en cads extremo del movimiento alternabi-
vo de la pieza en forma de carro 5.

El modo de funcionamiento de la méguina de bobinar
estatores de scuerdo con el invento es el siguiente.

Por medio de la pieza con forme de cerro 5, conducida
hecie adelente y hgoim abtris, por sjemplo, por mediode un
accionamiento de manivela, son llevados hacia adentro del
soporte y de nuevo hacia fuera el brazo conductor 2 apoye-
do sobre ellla y con &1 tambien el dedo bobinador propie-
mente dicho que se encuentira en su extreno (movimiento en
la direccidn del eje del estator). La plantilla 14 que go-
bierna su movimiento de giro alrédedor del ¢j de su sojine-
te (rodamientos & bolas 4a, 4b) en conjuncién con el muelle
11 tiene una Forma tal; que el brazo conduotor 2 es llevado

en ssencis parslelo al eje del soportes mientras gue se en-
cuentra el,dedo bobimmdor propiemente dicho en la zona del
pvaquete de chapas del estator, pero en las fases finales
del mowimiento del carro es girado alrededor de su soporte
por subirse sobre curvas de lg forme corrspondiente en la

plantille 14 (mobimiento en direccidn de un radio de estator)

302413
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Al nismo tlempo, por subir el rodillo de deslimamiento
17 por planos inclinados dispuestos correspondienteuente,
en estas fases del movimiento del carro, es llevado el brg
zo 2, de una posicién de fijacién a la otra (movimiento
en direccidn de la pewiferis del estator), de lo que re-
sults nars el dedo bobinador propiasmente dicho un movimiento
conpuesto, que corresponde gproximadamente a la forma de la
egveinidad de bobina a former y posibilita el desligamiento
del glambre en la plantilla previstas de la meners sn si
conocidas

Las fizuras 5, 6 y 7 ilugtran otra soluclén construcsi
ve para la produccidn y el control del movimiento de ziro
del brago de conduccidn para el dedo bobinador elrededor
de su propio eje y las figurss 8 y 9 en representacidn em—
pliada, el disco de muescas que define el paso del bobine-
do, en Torma de realizacidén con escaldén. Como en las figu~
ras anteriores significa 2 el bragzo conductor que soporia
el dedo bobinador, brazo que estéd apoyado a través de la
piezg 3 en el carro 5 del tal forma, que puede girar alre-
dedor de su eje y de otro perpendicular g él, pars poder im
primir ol dedo bobinaedor propismente dicho ademds de su
componente de movimiento nedesarias en la direccidén de la
periferia del esbtator en la direccidn de un ra=dio del es-
tabor. De acverdo con esta variante constructivae se encuen-
4 sobre el brazo conductor 2 una rueda dentads cénica
21, gue engendre con una rueda engraneda cénica 22 apoye-
da enla pieza 3 con eje perpendiculer el eje de brazo con-
ductor. Da rueda cbnicg 22 lleve por medio de dos nuflones

de =je dismentralmente opuestos 232, 23b rodillos de subi-

da 24a, 24b, que en las fases finsles del movimiento del

3024 .3
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carro suben por gulas curvas correspondientes y giran asi
por medio de las ruedas cdnicas citadas el brazo conductor
glrededor de su eje, fn el extremo del brazo conductor 2 que
gobresale de su apoyo en la pileza 3 estd ocalado el disposi-
+ivo de muescas en la forma de un segundo giratorio 26, que
poporciona en coleboracién con un muelle telescépico 27
gque atace en 81 ymse apoye con su otro extremo en la pieza
3 y dos pernos de tope 28a, 28b dos posiciones de equili-~
brio estable, que se corresponde con las posiciones del
dedo bobinador al bobinar automaticamente wuna bobina con
determinedo encho de bobina. Como un perfeccionamiento
mes del distintivo con muescs estd escaionado el segundo gi-
ratorio del segmento 26 en la direccidn del eje del brazo
conduc.tor, como puede verse mas claramente en las figures
8 v 9, es decir, los costados del segmento 29, 30 que lle-
gen @ hacer contacto con los pernos 28a, 28b tienen incli-
necién diferente (4ngulo ¢¢/2 en la fiigura 9) respecto a un
plano vertical a través del eje del brazo conductor. Ade-
més puede ser desplazeda en la direccidn del brazo guiador
la pieze 31 que lleva los pernos de tope 28a, 28b, respec—
t0. @ la pieza 3, en la cual esta sujets, por ejemplo por
medio de taladros resgedos 32, con lo que los sujebta, los
pernos de bope pueden colaborar con flancos distinfamente
inclinados del segmento girateric 26. Naturslmente puede te~
ner el segmento giratorio 26 también mes de dos escalohes
¥y puede efectuarse el desplajznientc axial de la pieza 31
?,demé.s de g menc, hidriulice, neumitica o electromegnéti-
camente, Finelmente se indice tambien a¥n en las figuras 5
vy 7 una parte de la plantille 14, a través de la cual es

controlado el giro del brazo de conduccién 2 glrededor de

302413
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un, eje perpendicular al suye, pera proporcionar?.é.
nador la componente necegaria de movimiento en la direccidn
de un redio de estator. A

Las ventajas de esta variente constructive residen
en primer luger en que las curvas 25 para subir sobre ellas
toman formas geométricaes sencilles, porque los ejes de los
rodgillos seguidores se encuentran siempre horizonteles.
Puesto que la rueda cdnica 22 lleva dos rodilecos que monten
dismentralmerte opuestos, que llegen a tener efectividad
alternativemente en las posiciones extremas del movimiento
dele cerro, se hallan las curvas 25 para subir sobre ellas
ademfs en posiciones simétricas respecto gl centro de la
carrers del cerro. Ademés, por medio de las ruedas cénicas
previstas puede ser influencisda le trensmisibén del impul-
go de basculacién para el dedo. bobinador en la direccidn
del perimetro del estator en wun sentido tel, que también
en el caso de un gren dngule de giro del deda bobinador
(correspondiente e un éngula o Dequefia en la figurs 9 )
tal como se requiere por ejemplo en estatores bipolares,
pueda ser evitado un impacto dure de los rodillos 24a, 241
al subirse por las pistas curvas 25 y con elle ruido de la
néquina y répide desgaste, porque como consecucnia de la mul-
tiplicacidén de recorrido dada pueden preverse curvas 25 -
para subir sobre ellas menos pendientes de lo que serias
posible con ung transmisién inmedighba del impulso de bas-
culacidn, Gracias s la realigzecidén escelonada del segmen—
tobagculante 26 ¥ la posibilided de gjuste de la pieza 31
que. 1leva los pernos de tope 28a, 28b en direccidn del eje
del brazo conductor puede ser varisdo de msnera répida y
sencille el paso del bobinado y por lo tanto pueden ser bo-

binadgs bobinss de diferente anchure sin envertirse tiempos
Moo Ty L
e lb e B
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notebles de preparacién para el reajuste de la miquing.

Lg limitacidn del movimiento de giro del brazo con-
ductor 2 slrededor de su propio ejey resulta en los ejem—
plos representados de meners puramente mecénica (disco con
muesca 18, permo 19 bajo cerga, muelle telescdpiéo 27, per—
nos de tope 282,28h), naturslmente también pudiers ser reg
ligada emeplsndo de manera en si conocida medios hidréuli-
cos 0 neuméticos (mendo por asire comprimido o mendo hidréu-
lico).

Debido 8 existir seguramente verientes cors tmmctives,
que problamblemente ademés serdn féciles de encontrar para
el entendido en la materig de la solucidn de acuerdo con
el invento de la cinemétice necesaria pars el dedo bobina-
dor propismente dicho la bobinadora automética de estato-
res se destaca que el invento no ha de limitarse a les g0~
luciones ilustrades por dibmjos, sino que ha de englobar
todas las demés solunciones pogibles, que hagen uso de la
idea badica,, de apoyer el brago conductor pare el dedo bo-
binsdor en une pieza con movimiento alternativo em la di-
reccibn del eje del estator, con posibilided de giro alre-
dedor de su eje y uno perpendicular & éste y de gobernsr el
movimiento de giro alrededor de log dog ejes citados en
dependencia del movimiento de la pieza con movimiento al-
ternativo.

El apoyo en un carro con movimiento de acuerdo con
el invento, del brezo conductor que lleva el dedo hobina-
dor popiamentie. dicho, siguiere la idee consecuente de pre-
ver un segundo carro movido simétricemente opuesto y un se~
gundo soporte para estator, con lo gue & partir de un ac—
cionamiento comin pueden ser bobinados simulténeamente dos

. Q Pt o
Ax L T4
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estatores y adicionalmente se puede lograr en amplic gra-
do una compensacién de las masas con movimiento slternati-
vo, gque permite mimeros de carreras més elevados, sin te-
ner gue temer un desgaste excesivo, proviniente de las fuer
zas mésicas. los dos. carros con movimiento simétrico o-
puesto pueaen'ser guisdos o bien en ua plano comin, pars
lo que los estatores a ser bobinados se encuentran por 1o
tanto exisglmente uno detrés del otro, o bien pueden estar
dispuestos en dos planos paraslelos entre si, para lo que
se encuentran paralelos los ejes de los dos estatores a ser
bobinedos. Ia primera disposicibén serd masg ventajosa en el
caso de ser menejads una . maguina de este tipo por dos ope-
rerios, mientras que la digposicidn yuxtepuesta dé los es-
%atores a ser bobinados serd la mis conveniente en el,caso
de menipulacidén por unag sola PErsOnNe

La presente solicitud que corresponde & la presento-
da en Austrie con fecha 26 de Julio de 1,963, bajo el Nime-
ro A 5989/63, con fecha 7 de Noviembre de 1,963 bajo el Hi-
mero A 8905/63 y con fecha 12 de Junio de 1,964 bajo el Wi-
meroe A 5055/64, se.acoge a los heneficios del articulo 51

del vigente Egtatuto sobre Propiedad Induatrial.

N O T A

Los puntos de invencidn propie y nueva que se pragen—
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te de Invencién en Espafia, por VEINTE afios son los siguien-

tes:

12,- Una miguine autométice de bobinar estétores me-
diente el empleo de un brazo conductor que lleva el dedo
bobinador, conducido adelante y atrés a través del interior
del estator y oscilante en sus posiciones,extrémas alrede~
dor de su eje, caracterigzado porque el brazo conductor que
lleva el,dedo bobinamdor, adembs de estar slojadc giratorie~
mente mediante rodamientos a bolasg alrededor de su prapio
eje, estd tembién soportaedo giratoriemente con rodamien—
tog & bole alrededor de un eje perpehdicular g agquel en
una pieza a modo de cerro con movimiento alternstivo, sienw
do gobernado. su giro ai;ededor del eje perpendicular el
eje del brazo»con&uatoﬁ nediente piezas que actuan sobre
el brazo conductor a modo de palanca, gue cooperasn con une

o varias plantilles de forme correspondiente, y efectuado
su giro elrededor de su propic eje para la formacidn de
los extremos del devanado del estator de maners que, en
las fages finales del movimiento alternativo del carro, el
brazo conductor es girado por subirse el carro sobre pati-
nes con la forme correspondiente, y el dedo hobinador exis-
tente sobre €1 es conducido, en cooperacidén con uns plan—
tilla de bobinado de forme correspondiente en el sentido
del paso del bobinado, de una ranure del estator a la si-
guiente y regliza asf{ el llenado de las remurss pretendido.

22— Una méquine automética parsa bobinar estetores
de acueﬁdo con el punto 19; caracterizada porque pera la
limitacién del movimiento de giro del brazo conductor alre-

dedor de su propioc eje estén previstos dispositivos de

302413
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cuslquier clase que actlan como topes o muescas ( por ejem-

plo, un perno bajo la carga de un muelle, un disco con en—
telladuras, dispositivos neuméticas o hidréulicos).

32,~ Ung méquine sutomdtica pars bobinar estatores
de acuerdo con los puntos 12 y 22, caracterizada porque el
giro alrededor de su prOpio\‘eje, 'para la formacidén de los
extremos del devanedo del estator, del brazo conductor
que lleva el dedo bobinador se efectis mediante dos rue-
das cbénlces dentadas, de las cuales agquella con su eje per
pendicular al eje del brazo conductor lleva dos rodillos
seguidores, diametraglmente opuestos, que en las fases fi-
naleg del movimiento alternativo del cerro suben por pie—
za curvas, y porque, ademés el disco con muescas o partes
planss previsto pare limitar y fijear el movimiento de giro
slrededor de su propic eje del brazo conductor que lleve el
dedo bobinedor, estd realizado escelonadamente, visto en
la direccidén del eje del brazo conduvetor, y los topes que
cooperan con el disco con muescas son desplazables en la
mencionads direccidn del eje.

42 .= Une méquina sutomitica para bobiner estatores
de acuefdo, con los puntos 12 haste 32, caracterizada porque
el movimiento de le pieza mévil en forma e carro se efec—
tus mediante un accionamiento de manivela (biela) en coope-
racidn con une palanca unide. al brazo conductor y plantillas
de forms correspondientes.

52 ,— Ung méquina sutomética pare bobinar estatores
de acuerdo con 108 puntos 12 hasta 42, caracterizada porque
hay previstos dos carros 001:1 movimiel;rbo alternativo simé-
tricamente: opuesto . que llevan brazos conductores para los

.’J

dedos bobinadores y porque existen dos dlsp§ éixcr_gs de re
.
PRR V.
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cepoidn de estmtores, para el bobinado simultémeo de dos
egtatores.
524~ Una méquine autondtica pare el bobinado de esta-
tores de acuerdo con Los puntos 12 hagta 52, caracterizaeda
5 porque el, movimiento simétricemente opuesto de los dos
cerros gse realiza en un plano comin y los dedos bobinadores
devanan estatores gituados axislmente uno detrés del otro.
79.~ Une méguina automéiica pare bobinar estatorss
de acuerdo con 1os puntos 12 hasta 52, caracterizada porque
10 el movimiento opuesto de los dos carros se reeliza en dos
plenos parelelos entre si y los dedos bobinadores devanan
dos estbatores que s:e encuentran con sus ejesg paralelos
entre si.
82 ,~ Una miquina sutométicsa para bobinar estatores.
15 Tél y como se ha descrito en lg Memoria que antecede,
representado en lo«s. dibujos que se acompaiien y pare los fi-~
nes que s¢ hean especificaedo.
Ta presente Memoris consta de trece hojas escritas

a méquina por una sola de sus caras.

20
Vedrid, 29 ABO. 195¢
P.A.
o Hq Elzalfir,,
P Mar,
25
. 3024:3
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