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Esate invento se refiere a un cambiador

de matrices y, mas especialmente, a aparatos adap
tados para combinarse estructuralmente coun pren -

sas de extrusidn o similares, dotados de matrices

5. diffciles de substituir a causa de su tamafio, peso
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y/o disposicidn complicada.

Con anterioridad, el cambio de una matriz
en una prensa de extrusibén o similar, ha planteato -
problemes debido al peso, tamafic y posicibn de la mis
ma;. Estos problemas se agravan, cuando la prenss de
extrusifn tiene una matriz que ha de substituirse por
otra nueva de un modo determinado por medio del cusel
se conaige que la metriz de substitucidn tenga una -
orientacidn exactamente igual de sus sberturas, con -
respecto a la prensa de extrusidn u otra estructuras -
que recibe el articulo extruido.

Cuendo el producto de la prensa de extru
gidn tiene secciones transversales de formes no-circu
lares y no-simétricas alrededor del eje de extrusibu,
el paso 0 huelgo de la extrusibén en un soporte o tre~
vesafio fijo pera la matriz, asi{ como cualquier man -
dril interno de extrusidbn ha de estar en posicibn re-
lativae exacta con el paso o huelgo de la matriz, 8
fin de producir la extrusiba por la cooperacibu exac-
ta de las formas de la matriz, el travesafio y el man-
dril, En otro caso, si una nueva matriz no se substi-
tuye ocupando la misma orientacibén, la seccibn trans-
versal de extrusibn resultante no seré exacta, caso -
de no ser imposible., En muchos casos, la orientacibn
uniforme del producto de extrusibn es algo de gran im
portancia paras la verdadera guia del producto gl sa —
lir de la preusa, como por ejemplo en el caso de &x~
trusiones miltiples,

Asi, el aparato a que este iuvento se re-

fiere facilita la separacibn mechnica de matrices ¥
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su substitucibu, por uana matriz nueva, que tenga los
pagos de la misma orientados del mismo modo que 1o -
eagtaban et la matriz vieja. Para counseguir este re -
sultado, el aparato de este iuvento es sencillo, se-
guro y se relaciona estructuralmente de un modo por
el cual puede couseguirse ua resultado conveniente,—
de modo répido y con un mfnimo de trsbajo fisico.

Un objeto de este invento es proporcionar
un nueve cambiador de matrices.,

Otro objeto de este invento es proporcio-
nar uu cambiador de matrices parsa una prensa de ex—
trusgidn.

Otro objeto de este invento es proporcio-
nar un cambiador mecénico de matrices gue retirs una
de ellas y la substituye por otra nueva que tenga ~

sus pasos de molde orientados en la misma posicibn -

exacta de los pasos o conductos de trabajo de la me~
triz substituida.

Otro objeto de este invento es proporcio
nar unh cambiador de matrices sencillo, seguro vy répi
do, que requiera un minimo de esfuerzo f{sico.

Otros objetos aparecerén a continuacibn.

Con el fin de aclarar este invento, en -
los dibujos adjuntos se representa una forms actual-
mente preferida del mismo; debe entenderse sin embar
&0 que este invento no se limita a las disposiciones
precisas y a los acoplamientos representados,

Le figura 1. es un corte longitudinal de

un cambiador de matrices asociado coun la matriz. de -

una prensa de extrusidn.
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la fig, 2 e¢s una vista en corte por la i.ae

2-2 de la fig. 1,

la fig. 3 es una vista lateral, en alzado,de
otra construccién de un cambiador de matrices ¥y une -
matriz asceclada de una prensa de extrusién construide
de acuerdo con los principios de este iuvento.

la fig. 4 es una vista de frense en alzadc,-
de 1 aparato representado en la fig. 3, antes de ajus
tar el cambiador de matrices con 1la matriz,

la fig. 5 es una vista andloga a la fig. 4,
pero representa ls posicibn del cambiador de matrices
después de haberse ajustado la matriz,.

Con referencie detallada al dibujo, en el -
aue las referencias iguales indican elementos corres-
vondientes de lasa distintas vistas, se representa en
la fig. 1 un corte longitudinal de un cambisdor de mg
trices, indicado en general en 10, y colocado en una
situacidn sdecuada bara que pueda retirarse una ma -
triz de una prensa de extrusién y facilitar la substi
tucibn por une nueva matriz, dotada de pasos orienta-
dos del mismo modo que los de la matriz vieja. Aunque
el aparato cambiader de matrices 10 se regresenta y ~
se describe en esta Memoria en relacibn con una pren-
sa de extrusibn, se comprenderd gue los principios ge
nerales del mismo pueden utilizarse en relacibn con —
la substitucibn de matrices de otros tipos de méqui -
nas.

El cambiador de matrices 10 se representa

yuxtapuesto a una parte de una prensa de extrusibn, -

Para situarse a lo largo de la misma Y, précticamente,
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perpendicular e la direccidn de movimiento del pro -
ducto extruido. Asi, ean la fig. 1, el producto extrufl
do saldrd a través de las aberturas 14 de moldeo, de
la matriz 12, sostenidas por un marco o corredera -
couvencional 16 mbvil desde la posicidn de limpiezé
representada, a una posicibn yuxtapuesta a la abertu
ra a través del depdsito sostenido en un slojamiento
21. La deslizadera 16 estd provista de uan travesaio -
17 sdyaceate 2 una cara posterior para impedir el mo-
vimiento axil de la matriz 12 con respecto a la desli
zadera 16. El travesgafio 17, tiene una ranura arduezda
19 que se prolonga précticamente en direccibn radial
interior, desde su periferia., La matriz 12 tiene un -
pasador o apéndice 22 prolongado en direccibn axil y
colocado adyacente a su periferia exterior. El apéndi
ce 22, normalmente, se apoya en el interior de la re~
nura arqueada 19 del travesafio 17. Bl spéndice 22 fa-
cilita la extraccifn de la matriz 12 de un modo espe-
ciel, y la presencia de este apéndice a2l substituir -
una matriz por otra aueve, facilita dicha operacibn -
de tal modo que las aberturas 14 de la nueva matriz -
guedan fécilmeunte orientadas de modo adecuado, como -

gse indicari mas adelante. Pare los fines de la ilus -

tracibn, se observard que la matriz 12 tiene tres
aberturas de moldeo 14, de tal modo gue pueden extruir
ge simultineamente tres formas y recibirse por apare~
tos de sostén, no representados. Asi pues, cuando la
matriz 12 se substituye, la uueva matriz he de tener
sus tres aberturas de moldeo dirigidas de tal modo, o

sea su orientacibn ha de ser t2l que el producto ex—
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truido se recoja adecuadamente y se sostenga conve -
nientemente al galir de dichas aberturas,

El cambiador de matrices 10, incluye un -
bastidor indicado en generel eu 24, gue tiene un par
de paredes paralelas y separadas 26 y 28, aue se re-
presenten mas claramente en la fig. 2, entre las cuz
les se dispone una pista o rampa 30. Cuyo extremo de
recho termina en un punto adyacente a la correders -
16. Un par de placas de guia 32 y 34 estén fijauente
sujetes a la pared 26, a la derechs de la misma, ad-

Yyacentes a la matriz 12 y separadas una de otra pura

limitar uan canal de gula 36. Como ge representa mas
cleramente en la fig. 1, las superficies yuxtapues -
tas de las placas de gula 32 y 34 se contoranesn de
tal modo que el canal 36 se eusancha hacia el exte -
rior, alejéndose de la matriz 12. El canal 36 es con
tiguo a la ranura argueada 19 del travesaiio 17.

Un mufibn 38 estd amoviblemente acoplado a
la superficie inferior de la pista 30. Un brazo 40 -
esté provisto de un pasador de sogorte 42, en un ex-
tremo. El pasador 42 estd rotativamente sostenido -
por el muiibn 38. El otro extremo del brazo 40, con -
preferencia, esta mas cerca del pasador 42 que del -
otro extremo del bLrazo 40 se prolonga a través de un

canal de gufa de la corredera 16, a una posicibn in-

ferior a la matriz 12.

Una horquille 46 estéd pivotadamente suje-
te a un extremo del brazo 40, ea un punto situado en
tre los extremos de éste. Bl punto citado del brazo

40, con preferencia, estd mas cerca del pasador 42 -
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que del otro extremoc del brazo 40. Bl otro extremo de
la horguilla 46 cstéd fijamente conectado a un extremo
del vhstago de pistbén 48 cuyo extremo se prolonga al
interior de un cilindro de potencia 50,

El extremo del véstago de pistbn 48, dis -~
puesto en el interior del cilindro 50, se conecta &
un pistén no represenfado. Tampoco se representan me-
dios convencional para introducir fluido de acciona -
miento en los lados opuestos del pistén, dentro del -
cilindro 50. Bl extremo inferior del cilindro 50, alg
jado de la horquilla 46, esté articuladamente sosteni
do en un pasador 50, por una superficie de soporte -
52.

Como se representa mas claramente en la fig
1, el extremo izquierdo de la pista o rampa 30, es in
ferior al extremo derecho de la misma. En el extremo
izquierdo de la pista o rampa 30, y por debajo de 1la
misma, se representa en la fig. 1, en una estructursa
de recepcibn indicada en general en 56, que incluye -
placas geparadas 58 y 60 acopladas entre si por medio
de elementos de conexibn prolongados entre ellas. Co-
no se indica mas claremeunte en la fig. 1, la superfi-
cle superior de las placas 58 y 60 tiene eu geuneral -
forma de plato.

Los rodillos 62 y 64 estén rotativameunte -
sostenidos entre las placas 58 y 60 y por medio de -
ellas. Un topo limitador 63 se prolonga entre dichas
placas por encima del rodillo 62. Ia estructura de re
cepcibn 56 se dispome ligeramente hacia la izquierda

del extremo ilzquierdo de la pista 3C y se euncueuntra -
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en el mismo plano de ésta, gue 2 su vez est?d tanbidn
en el mismo plano de la matriz 12.

La estructura de recepcibn 56 estd fijamente
conectada e un extremo del brazo 66, por la varilla -
de conexibn 68. El otro extremo del brazo 66 estd fi-
Jemente sujeto a un pasador 70 rotativemente sosteni-
do en un apoye cilindrico T72. Como resulta claro de -
la fig. 2, el brazo 86 se azpoya en un plano desviado
con respecto al plano de la estructura de recepcibn -
56 y paralelo el mismo. Un brazo 67 se encuentra 2a -
el pleno de la piste 30 y estéd también fijamente sujz
to al pasador 7C. Los brazos 66 y 67 estén angularmen
te dispuestos de ta2l modo gue para todos los fines -
constituyen, précticamente, un brazo nico.

Un extremo de una horquilla 74 esté pivotg
damente acoplaedo 2l brazo 76 entre sus extremos. Bl -
otro extremo de la horguilla 74 est4d fijamente sujeto
e un extremo de un véstago de pistén que se prolonze
al interior de un cilindro T6. E1 extremo inferior -
del cilindro 76 estéd erticulademente acoplado a la
superficie de soporte adyacente, por un pasador 78.
Conductos convencionales de entrada y de salide pars
el Tluido de impulsibén, no se representan pera este -
cilindrc T6.

Como se representa mas claramente en la fig.
1, el extremo izquierdo de la pared 26 termine en un
borde curvado 80 que formsa parte de un efreculo con -
centro en el eje longitudinel del pasador 7C. Se dis
poune una pared 82 en el mismo plano de la pared 26 y

a la izquierda de ésta, como se indica mas claramente
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en la fig. 2. Al borde de la pared 32, yuzbtapuesto -
al borde curvado 80, se sujeta una placa proviste de
un borde 84 angularmente dispuesto, que se acopls en
el borde curvado 86, que coustituye una parte de un

circulo con ceatro en el eje longitudinal del pass -

B

dor TC. El extremo superior del borde curvado 86 ter
mina en un tope limitador 87. Los bordes curvados 80
v 86 esthn separados uno de otro POr una distancig ~
suficiente para permitir gue el pasador 82 pase en -
tre ellos. El extremo inferior del borde 84 termina
en una parte précticamente vertical 89.

Una rampa 88 se prolonga entre la pared -
26 y el borde 8C, y, en sus extremos laterales, est4
sostenida por ellos., Como se representa mas claramen
te en la fig. 1, la rampa 88 se eucucntra en un pla-
no superior al eje longitudinal del pasador T0, Di —~
cha rempa 88 se dispone formando un fngulo que se -
prolonga desde el borde curvado 80 hasta 1a matriz -
12. Una rempa 90 esti sostenida por la superficie su
perior del trazo 67 que, cuando ocupa la posicibn re
presentada en lineas de iragos en la fig. 1, dicha -~
rampa 90 forma una continuecibn de la rampa 88. Se -
dispone una pared 92 paralels a la pared 28 y, en -
una posicibn tal gue el brazo 66 estd dispuesto en -~
tre dichas paredes. La pared 92 sostiene un extremo
del cojinete cilfndrico 72. Ia pared 26 sostiene el
otro extremo del cojinete 72, y también uns parte in
termedia del cojinete 72. Ia pared extrema 94 se pro

longa euntre las paredes 92 ¥ 26, La pared 28 tiene -

une sberture de acceso 96 para facilitar la retiradg
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de matrices sostenidas por la‘estructura de soporte
56, ¥y la substitucibn de nuevas matrices a trasladar
2 una posicibn yuxtapuesta al depbsito 2. El apera~
to estd provisto de una pared de fondo 96 a través -
de la cual la parte inferior del cilindro 76 se pro-
longa. El aparato 1C tiene placas de base 100 y 102,
con la Gltime actuando como soporte pare el extrenmo
inferior del cilindro 76.

El funcionamiento del aparato 10 eg el gim
guiente;

Con la matriz 12 sostenida en su correders
16, los elementos adoptan su posicibn indicede en 1{
nea continua en la fig. 1, después de haber extruido
el materiel a través de los pasos o sberturas 14 de
la matriz, y de haberse desplazedo la corredera 16 -
de le misma a su posiciba de limpieza. Para retirar
la matriz 12 ¥ substituirla por una nueve, se intro-
duce fluido motor en el cilindro 50 para hacer que -
el brazo 4C gire en el sentido opuesto al del reloj,
alrededor del pasador 42. Se supoOne que los restog -
de la extrusibn y las fuerzas axiles de ésta, se han
eliminado, de tal modo que la matriz 12 esté en Gis—
posicidn de separarse. Cuando el brazo 40 gira slre-
dedor del eje longitudinal del pasador 42, eleve la
matriz 12 de tal modo que gira slrededor de un eje -
correspondiente al eje longitudinal del pasagdor 42.

El pasador 22 de la matriz 12 se desplaza
a través de una ranura erquesda 19 y del cenal de -
gula 36, Cuando la matriz 12 se ha gseparado de este -

modo de la deslizadera 16, gira hacia abajo por el -
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brazo 40, hasta la parte superior de la guia 30 y con
tinua rodando hasta ser recibida en el soporte en for
ma de cuna de la estructura de sostén 56. En este dis
posicibn, la matriz 12 estd sostenida por los rodi -
llog 62 y 64 y se apoya en el tope de limite 63. Ade-
mas, el pasador 22 de la matriz sostenida en esta o=
sicibn, estd situado countra el borde 89 de la placa
82.

A continuacidn, la matriz 12 puede retirer
se & través de la abertura 96, y colocarse otra nuevsa
én su sitio, en el soporte en forma de cuna. En su re
corrido desde la deslizedera 16 de la matriz al sopor
te en forme de cuna de la estructuras de sostén 56, el
centro de la matriz 12 sigue la linea de 4razo y pun-
$0 que se prolonga a su través. Con una nueva matriz
de substitucibn sosteaida por el soporte en forma de
cuna de la estructura de soporte 56, se introduciri -
fluido motor en el cilindro de impulsibn 76 pare ha -
cer girar la estructura de soporte 56 y el brazo 66 -
alrededor del eje longitudinal del pasador 70.

Al girar el brezo 66 alrededor del eje lon
gitudinal del pasador 70, la nueve matriz de substitu
cibn gira a una posicibn en la que su pasador 22 esté
guiado por las superficies 89,84,86 y 40 hasta que -
forma contacto contra el tope de limitacibén 87. Duran
te este recorrido de la matriz de substitucibn, su 1
nea central sigue la lines arqueada de trazos de lg -
fig. 1; es indiferente la posicidn en que el pasador

22 estéd colocado cuando la matriz de substitucibn se

coloca eu la estructura anéloge a una cuna. Asi, inde
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pendientemente de la posicidn del pasador 22 en la -
matriz de substitucibn, se guieard por las dltimes su
perficies mencionadas y se colocard siempre confra -
el tope de limite 87.

En este punto, debe hacerse notar que la -
rampa 90 estard alineada con ls rampa 88. Luego, la
metriz de substitucibn giraré, a causa de la grave -

ded, descendiendo por las rampas 88 y 90. Cuando la

matriz de substitucibn resliza este movimientc, el -
pasador 22 de dicha matriz se colocard autométicasen
te en una posicibn en la que pasard e travds del 2a-
nael 36 y de la ranura arqueadsa 19. Ia longitud de -
las rampas 88 y 90, es una funcidn del difmetro de -
la ratriz de substitucibén. Dado que el punto de -
erranque pare el pasador, 0 seza el tope de limite 87
ocupa una posicibn definida, el pasedor 22 de la ma-
triz de substitucibn se desplazerd autcmiticamente a
través del canal 36 y de la ranuras erqueada 19. Asi
pués, la matriz de substitucién rodard a le posicibn
en la que estéd sostenida por la deslizedera 16 ¥y tra
bada contra el movimientc axil por el travesafio 17,-
con las aberturas 14 de la matriz orientgdas en la -
misma posicibn de las aberturas de la matriz primiti
va. El brazo 40 gira en el sentido del reloj, en le
fig. 1, cuendo la wetriz de substitucidn, desciende,
coun objeto de amortiguer su czida.

Ia anterior sucesibn de operacicnes puede
reallizarse muy répidamente con un mfnimo de trsbajo
mahual, y el aparato 1C substituirid adecuadamente la

nueva matriz en su disposicidn conveniente, para res
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nudar las operaciones de extrusidn. En cualquier mo-
mento conveniente, se introduciréd fluido motor en el
cilindro 76 para retornar 1los brazos 66 y 67 a su 5
sicidn de linea continua de la fig. 1. Asi pues, el
aparato se halla en una posicidn para usarse cusndn
se desee cambiar les matrices.

En lugar de separar la matriz 12 ¥y subsii
tuirla por una nueva, puede retirarse aquella con ob
Jeto de limpiarla, enfriarla, lubricerla de nuevo -
y/0 para la inspeccibn con objeto de volverla a colg
car a continuacibn. Utilizando mas de une metriz del
mismo tipo, el tiempo de paro de la prense de extru—
gién se reduce. Empleando el aparato represeatado en
las figuras 1 y 2, pueden conservarse verias matri -
ces y enfriarlas entre las extrusiones.

En las figuras 3 a 5 se representa un -
nuevo tipo de cambiador de matrices gue puede reali-
zar las funciones antes descritas, y se representa -
en genergl por la referencia 1C4.

El caubiador de matrices 104 incluye un
primer brazo elevedor 106 sujeto e un &rbol macizo -
118, por medio de chavetas 120. Ea su extremo opues-
to al &rbol 116 el brazo elevador 106 termina eu un
soporte de elevaecibn 114 para retirar una matriz 12
desde el marco o corredera 16, representado en 1lineas
de trazos e igual que se representa en las figuras 1

Y 2 ¥y que contiene el travesafio 17 en el que se ha -

dispuesto una reanurs de guia arqueada 19, ILa matriz

12 tieune las aberturas de extrusién, por ejemplo los

teladros 14, asi como el pasador de orieatacibn 22.
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Cuando le matriz 12 ha de retirarse de la corredersa
16, ésta se desplaza a su posicibn couveuiente con
respecto &l alojamiento 21, como ge representa en
la fig. 3.

El primer brazo elevedor 106 tiene una pro
longacifn tubular de brazo 118 prolongade hacia un
ledc de fquel. Comeo se indica en las figuras 4 v 5
la prolongacién tubuler de brazo 118 esté enchaveta
da al &rbol 116 por las chavetas 12C, y por tautc -
girard al hacerlo el Arbol 116.

Dado que la matriz 12 precisari soporte ¥
freno contra el movimiento lateral, en cuaznto aban—
done la deslizadera 16 de la misma, una placa de re
tén 11C tiene una parte terminal bifurcade, que se co
loca concentricamente alrededor de la prolongacibn
tubular del &rbol 118. Un coller 124 fija el extre—
mno bifurcedo 122 de la placa de retén o sujecibn -
1lo, 2 la prolongacibn 118 del 4rbol. &1 montsje de
la placa de retéu 110 en la prolongacién 118 del Are
bol, es tal que el primer brazo elevador 106 puede
girar con respectc a la mencionzde placa 110, Asfi -
pués, cuando el brezo 106 se hace girar, se adeapta
para sujetar la matriz 12 y, como se indica, en cuan
to el pasador 22 agbandona la ranura arqueada 19 del
travesaiio 17, la matriz 12 est4 preparade pera pene-

trar en el interior de una ranura o gufe arqueads -

156 abierta en 1g placa de retén 110. E1 centro de

curvadura de la ranura arqueada 158, es el eje del -

frbol 116, por cuyo medio cuando el brazo 106 se des

plaza con respecto 2 la placa de retén 110, la matriz
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puede mantenerse en una disposicibn rotativa predeter—
minada, con respecto al &rbol elevador 106. Ia perte —
maciza de la placa de retén 110, impedird el movimier—
to lateral y la iunclinecibn de la matriz.

“ntre la placa de reten 110 y su brazo eleve-
dor asociedo 106, se dispone una conexién de movimien—
t0 perdido. Un tornillo o pesador 162 se rosca a tra -
vés del extremo bifurcado de la placa de retén 110, al
intericr de una ranura arqueads 176, preparada en la -
pared del Zrbol tubular 118. Como se representa mis -
claramente eu la fig. 5, cuandc el pasador 22 de ia Lg
triz 12 llega al extremo de la ramura arqueada 158 de
la placa de fijacibn 110, la pared extrema de la ranu-
ra 166 formard contacto con el toraillo o pasador 162,
por lo cual la rotacibn continuade del brazo elevador
106 impulsard también a2 la placa de retén 110 pars mo-
verse siucronicamente coan é1. De este modo, la matriz
12 estd siempre colocada coan respecto al brazo eleva -
dor, a causa de la posicidn mautenida del pasador 22
de la matriz 12 en el interior de la ranura arqueada
158. AL terminarse el movimiento sincréuico de la pla~
ca de retén 11C y del brazo elevador 106, le matriz 12
ge encontrard en una posicibn en la que puede separar-
se del mecanismo para la substitucibn, linpieza, en-
friamiento y nueva lubricecidn de aguella, si se desea.
Entonces es solamente necesaric reponer la matriz en -
la cuna 114 del brazo elevador 106, con su pasador en
el extremo de la ranura arqueada 158 de la place de re-
tén 110. Ia matriz se encontrard dispuesta para colocar

se en el lanterior de su deslizaders 16 en la misma dig-
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posicién relativa de que se ha retirado.

El movimiento anteriormente descrito, solo
se luavierte y, dado que el pasador 22 estd colocado -
en una posicibn predeterminada con respectc 21 brazo
elevador 106 y por tanto la corredera de la matriz ey
todo momentc, el pasajor 22, pasaré facilmente a tra-
vés de la ranura argueada 19 del travesafio 17 de la
deslizadera 16 de la matriz.

La construceidn de este invento representa-—
da en las figs. 3 a 5, puede dotarse tsmbidn de un se
gundo brazo elevador tal como se representa en 108, -
de tal modoc que inmediatamente después de separar la
matriz 12 de su deslizedera 16 pueda mantenerse un re
tardo minimo de tiempo en el ciclo de operacibn. E1
brazo elevador 108 tiene tambidn una prolongacibn tu~-
buler 130 dirigida hacia un lado del mismo. EL frhol
130 se recibe telescopicamente slrededor del Arbol —
116. E1 brazo elevador 108 estf colocedo formando to-
pe con el érbol tubuler 118, y un collar 170 provisto
de un toranillo de ajuste 178, se coloca en coutacto -
con el extremo opuesto del Arbol 130, pare trabar el
&rbol en su sitio e impedir el movimiento axil a 2o
largo del Arbol 116.

Una segundz placa de retén 112 estd coloca-
da alrededor del 4rbol 13C, del mismo modo que la pla
ca de apoyo 110 se sujeta al 4rbol tubular 118. As{ -
pués, la vlaca de retén 112 termina en una parte ex~
treuma 134 gue se halla sujeta al frbol 130 por medio
de un collar de acoplamiento tal como 126. Entre la -

placa de retén 112 y el frbol tubular 130, se forua
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una conexidn de moviuiento perdido, que se congigue

roscando un tornillo o pasador 164 a través del ex-
tremo bifurcado 134 de la placa de retén 112, y ha-
ciendo gue el tornillo 164 termine en una ranura ar
queada en la pared del &rbol tubular 130, anbloge a
la ragura 166 del rbol tubular 118, Ia placa de re
téa 112 estd tembibu provista de una rasura arquea-
da de gufa 160, para un objeto anflogo al de la ra—
nura arqueada 158 de la placa de retén 110,

Asi pues, despubs de retirar la matriz 12
de su deslizadera, la matriz 12' gue ya se ha Prapa
rado, puede descender por rotacibn de 1la placa de
retén 12 y el segundo brazo elevador 108, para colo
carse eu la deslizadera 16, en la misma disposicidn
de rotacibn en que se encontraba la matriz 12 que -
se ha retirado. Esto se consigue desplazando prime-
ro el brazo 116 hacia le derecha, observando la fig
3, »or medio de un cilindro hidrdulico o andlogo -
154 cuyo pistbn 156 estéd integralmente conectado al
brazo 116. Dado gue la extensibun tubular del brazo
130 estéd obligada a moverse axilmente con el &rbol
116, a causa del collar 170, el sezundo brazo eleva
dor y la placa de retén se moverin axilmeute a la -
posicibn primeramente ocupada poir el primer brazo -
elevador 106 y la place de retén 110, Zste movimien
to se realizaréd cuando los brazos primero y segundo
de retéu, se encuentren en sus posiciones inactivas
superiores. Asf, el segundo brazo elevaedor 106 vy la
placa de retén 112, pueden girar para colocar la -

nueva matriz 12' en la disposicibu rotativa exacta
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ocupade por la primera matriz 12 que se retird. Zasto

se realizard mientras el pasador 22 de la matriz 12!
estd colocado en el extremo de la ranurs arqueada -
160, cuando se coloca en el interior del brazo eleve
dor 108.

Se disponen medios para hacer girsr alter—
neda e independientemente los brazos elevedores T e
sus placas de retén asociadas. Con objeto de hacer -
girar el brazo elevador 106 y la placa de retén 110,
se sujeta al Arbol 116 una placa palanca en forma de
rodillo 138, por medio de un par de brazos de monta~
je 140. Un cilindro hidréulico 9 anélogo 146 se mon-
ta en el &rbol 116. Un pistbén del cilindro hidrduli-
co 146 tiene un rodillo 152 conectado en su exireno
terminal, El rodillo 152 se coloca en contacto de to
pe con el rodillo 138. Al introducir flufdo a través
de una de les conducciones hidréulicas 148, el pis -
tén y el rodillo 152 se impulsardn hacis abajo. El -
rodillo 152, a su vez, aplicard una fuerza descenden
te sobre el rodillo 138 que, al moverse hari girar -
el f&rbol 116 y por tanto el brazo elevador 106 vy la
placa de retén 110, Cuando se desee hacer descender
el brazo elevador 106 y la placa de retén 110, solo
seré necesario invertir el movimieato del rodillo -~
152, por lo cual el brazo elevador 106 retornari a —
Su primitiva posicidn, por la accibn de la gravedad.

De modo andlogo, una palanca~rodillo 136
esté conectade y separada del Arbol tubular 130 por

medio de un par de brazos de soporte y conexibn 142,

Un sezundo cilindro hidraulico o andlogo 144 estd -
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montado en el Arbol 116. EL ciliudro hidraulico 144

tiene un pistéu gue termina en un rodillo 150 gue se
haya preparado para colccarse en contacto con el ro-
dillo 136. Al introducir el flufdo hidréulico en una
de las conducciones 149, que se dirigen al cilindro
hidraulico 144, el rodillo 150 se empujaré hacig gha
jo. Este, a su vez, comunicaré una fuerza a la valan
ce~rodillo 136, que dari lugar a la rotacidn dal Ar-
bol tubular 130, y & la elevacibn del brazo elevador
108 y de la placa de retén 112. El brazo elevador -
108 y la placa de retén 112, pueden retornar a au -
primitiva posicidn, por la accibn de la graveded y
la elevacibn del rodillo 150,

El funcionamiento de este tipo de iuven -
t0, representedo en las figs. 3 a 5, es précticamen-
te el siguiente:

Suponiendo que la matriz 12 ha de reti -
rarse de la deslizadera 16 y que ha de reemplazarse
por une matriz 12', en la misma disposicibn rotativa
de la matriz 12, solo ser4 preciso accionar el cilip
dro hidraulico 146 pera hacer que el rodillo 152 =
apligue un empuje descendeute a la palanca-rodillo -
138, El movimiento vertical del rodillo-palaunca 138,
dard lugar s la rotacibn del primer brazo elevador -
106 que, al girar, hard que su cuna 114 eleve la ma~
triz 12 desde su deslizedera 16. El pasador de suje-
¢ibn 22 de la matriz 12 se desplezard a través de la
ranura arqueada 19 del travesafio 17, § penetrard en
el interior de la ranura arqueada 158 de la placa de

apoyo 110, hasta que el pasador 22 se guie al extremo
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de la ranura 158. En este punto, el tornillo 162, pro

longado e través del extremo bifurcado 122 de le ple~
ca de retén 110, formard contacto cou las paredes ex—
tremas de la rauura argueada 166 de la prolongacibn -
tubular 118 del &rbol. La rotacidn continuada del fr-
bol 116 se transmitird a la placa de retén 110, a tra
vés del tornillo 162. Ia placa de retén 110 y el bre~
z0 elevador 106 se moverdn el unisono hasta que la -~
deslizedera 16 de la matriz quede libre, y la watriz

12 se coloque ea disposicibn insctive en la qus puede
retirarse y/o someterse a los cuidados precioa. F1 ci
lindro 154 se accionard e continuacibn pare desplezer
el &rbol 116 y el segundo brazo elevador 108 y su pla
ca de retéa 112. El plano primeramente ocupado por el
primer brazo elevedor 106 y su place de retén asocie~
da., Le presibn transmitida al rodillo impulsor 136 -~
por él rodillo 150, para mantener el segundo brazo -
elevador 108 y su placa de retén asocisda, en su posi
cidn inactiva, puede soltarse a continuecidn pare per
mitir gue el segundo brezo elevador 108 y su placa de
setén asociada 112, desciendan por gravedad y cologuen
la matriz 12' en el interior de la deslizadera ocupe-
da por la matriz 12 con anterioridad, ean la disposi -
cibn rotativa exacta que primeramente ocupd esta Glti
me matriz. En cuanto ésta se haya limpiado, enfriado

v lubricadoc de auevo, se haré retornar el primer brea-
7z0 elevador 118, con su pasador 27 en el extremo de -
la ranura arqueadz 158 de la placa de retén llo. Se -~
mantiene presién suficiente, por el rodillo 152, so-

bre el rodillo impulsor 138, para mantener el brazo -
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elevador 108 y su placa de retén asociada, en su uls;i
posicibn inactiva. El cambiador de matrices se encuen
tra en disposicibn de volver a funcionar.

Resulta pues evidente que las extrusiones -
egpecialmente moldeada o miltiples, que salen de la -
matriz, se retendrén en relacibn fija, sin ningiu -
equipo ulterior para el tratamiento del productc ex -
traldo; se observard también que pueden disponerss -
nés de dos brazos elevadores y placas de retéun, alre-
dedor del &rbol 116, por disposicibn adecuada de btra—
z0g8 enchufados. Con la disposicibun represeutada et -
las figs. 3 & 5, las matrices de substitucidn nueden
ordenarse selectiva o convenientemente, si el progra~
ne de trabajo de la prensa lo precisa,

Este invento puede acoplarse a otras for -
mas especificas, sin separarse del egpiritu o atribu-
tos esenciales del mismo y, por tanto, han de consul-
targe las reivindicaciones adjuuntas, con preferencia
a la Memoria anterior, para conocer el verdadero cem—
po del igvento.

N O T &

Deacrita suficientemente la naturaleza del
invento, as{ como le manera de realizerlo en la pric-
tica, debe hacerse counstar gue las disposiciones ante
riormente indicadas son susceptibles de modificaciones
de detalle, en cuanto no alteren su principio funda -~
mental. También se hace constar que el invento correg
ponde a una solicitud de patente presentada en EE,UU.

de A. con fecha 28 de abril de 1.964 bajo el nlmero -

363.133 acogiéndose, por lo tanto, & los beneficios -
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gue counceden los Convenios Internacionales eEHQEEOr Yy

siendo lo que constituye la esencia del referido iaven
to y por lo que se solicita Patente de invencidn por -
20 efios, en Egpefls "Perfeccionamicntos en cambiadores

de matrices para prénsas de extrusibn y similares", ca
ranterizéndose por lo siguiente:

12 .~ "Perfeccionamientos en cambisdores de
metrices para prensas de extrusibn y similares", ca -
racterizados porgue compreuden una rampa, medios mb-
viles para dirigir una matriz a dicha rampa, medios
de goporte pars recibir una matriz desde la rampa, y
desde los cuales puede retirarse una matriz; habisndo
se construfdo y dispuesto los mencionados medios Ge
soporte para elever una matriz a una posicidn por en
cime de dicha rampa, y medios de gufa pars dirigir -
una matriz desde la posicifn citada, a una segunds DO
sicibn en la que puede sostenerse en posicién activa.

28 .- Perfeccionamientos segin la reivindica-
cibn 18, caracterizados porque 1os medios méviles es-
t4n rotativamente soastenidos paera movimiento a través
de un arco limitado.

38 .- Perfeccionamientos segln la reivindica~
cibn 18, caracterizados porque los medios de sostén
congtituyen un soporte tipo cuna.

42 .- Perfeccionamientos gsegin la reivindice~
cién 12, caracterizados porque los medios de sogtén —
estén rotativamente montados para movimiento desde -
una posicién en la que pueden recibir una matriz des-
de le rampa citada a un puato en el que puede digpo -

nerse una matriz en la primera posicidu mencionada.
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58,~ Perfeccionamientos segin la reiviﬁéiQ
cacibu 18, caracterizados porque los medios de sufa -
tlienen una parte mévil fuera de la disposicién normal
¥y depeundiente, en su movimiento de los medios de sog-
téu.

62 .~ Perfeccionamientos seglin la reiviadi-
cacibn 12, caracterizados porque comprenden medics me
cénicos para desplazar una matriz desde una posicidn
actual predeterminada y hacer retornar una segiada mg
triz e una posicidn primeramente ocupada por la ma -
triz primeramente citada, de manera que dicha segunda
matriz asume la verdadera posicibn de la matriz prime
remente mencionada, en la misma disposicidn rotativa;
incluyendo dichos medios una estructura de gule para
cooperar con los medios de orientacién de las matri -
ces,

78 .~ Perfeccionamientos segfin la reiviandica
cibu 68, caracterizados porque incluye medios de pa -
red gue definen un caunal a través del cusl puede -
guiarse un pasador de dichas matrices.

2.~ Perfeccionamientos seglin la reivindica
cibn 12, caracterizados porgue comprenden una rampe
medios méviles para suministrar una matriz 2 la rempa,
medios de pared adyaceutes a un extremo de la rampa y
dotados de un canal de gufa a través del cual puede -
Pasar un pasador de le matrizj medics de sostén para
recibir una matriz del otro extremo de diche reampa; -
medios para elever una nueve matriz a una posicibn -
superior a la rampa, y medios de gula para guier la -

nueve matriz desde diche posicibn a una segunda posi-
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cién en la que puede sostenerse en posicidu de traba
Jjoe

92 .- Perfeccionamientos segln le reivin-
dicacibén 88, caracterizedos porgue incluyen medios -
de pered que definen un cenal para guliar un pasador
de la nueva matriz; dicho canal es geuneralmenie ver-—
ticael y se halla yuxfapuesto & la trayectoria de di-
chos medlos elevadores.

108 .- Perfeccionamientos seadn la rei -
vindicecibn 92, caracterizados, porque dicho cenal —
estéd percialmente arqueedo; los medios elevadores ei
tedos incluyen los medios de soporte meucionados; y
los medios elevadores estén montedos para efectuner -
un movimiento a través de un arco que tieune un eje =
de rotecidn correspondiente al ceatro tebrico de un
circulo que ineluye dicho cansl argueedo,

1l2.- Perfeccionamientos segdn lg rei -
vindicacibn 1 &, caracterizados porgue comprenden un
depbsito, medios de sostén de una primera matriz,con
una disposicibn predeterminada adyacente a dicho de=-
pbsito, una rampa de rodedura, medios méviles para -
depositar la primersa matriz citsda en la rampa, me -
dios de sostén para recibir la primera matriz desde
la rempa, dichos medios de soporte estén counstrufdoes
¥y dispucsites pera elevar una segunda matriz 2 una ol
sicibn superior e la rempa, y medios de gufa pare -
guiar la segunhdsa matriz desde dicha posicibn a una
disposicibn activae, yuxtapuestos al mencicnado depb-
sito y con la abertura de su matriz orieuntads del -~

mismo modo que lo estzba la sbertura de la primera -
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128 .- Perfeccionamientos segfn la reivindi
cacibn 18, caracterizados porque compreaden medios -
méviles para desplezar una matriz desde unha disposi-
cibn predeterninada, una cuna para recibir una ma —
triz desde los medios méviles, medios mecénicos para
elevar una matriz de substitucién a un tope 1{mite,-
preparado para cooperar con un medic de guiag de lg -
metriz de substitucién; medios de conduccibn pera -
guiar la matriz de substitucibn desde dicho tope 11{-
mite a una disposicién correspondiente a la diaposi~
cibn predeterminada que se indicé.

132.—-Perfeccionamientos segln las reivin
dicaciones anteriores, caracterizados porgue pars -
cambiar una primera mairiz ¥ substituirla por una se
gunda matriz, de modo que las sberturas de dichas mg
trices estén orientadas del mismo modo, se equipan -
la primers ¥y seguunda matrices con medios de guia en
ellas; la primera matriz se retira meceanicamente de
la disposicibn de trabajo, a través de una trayecto~
ria predeterminada, guiada en parte por dichos medios
de gufa de aquelias; dicha segunda matriz se coloecsz
en una posicibn en la que sus medios de eufa estén -
en una posicibun predeterminads ¥y luego se desplaza -
esta segunda matriz a le posicibn de trabajo primerg
mente ocupada por dicha primera matriz, con la aber-
tura de la segunda matriz orientadas del mismo modo -
que lo estabala aberture de la Primera matriz.

148 .~ Perfeccionamientos segln la reivindi

cacibn 138, caracterizados porque para desplazar la
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segunda matriz a la posicibn de trabajo, se gira di-
cha segunda matriz = lo largo de una via cuye lougi-
tud es una funcidn predeterminedas de la circunferen—
cie de la mencionada segunda nmatriz,

158 .- Perfeccionamientos segfin la reivin-
dicacibn 13, caracterizados porgue para desplazer la
segunde mairiz a la posicidn de trabajo, se guia di-
¢ho movimiento, por lo menos en yerte, por los medios
de gufa de la segunda matriz.

162 .~ Perfeccionamientos segdn la reivig
dicacibn 12, ceracterizedos porque comprenden un ar-
bol rotativo, medios rotativos de ascenso sujetos a
dicho &rbol para desplazar una matriz desde una nosi
cibn predeterminada ¥y previamente sjustads y para re
tornar una segunde matriz a una posicibn primeramen—
te ocupada por lz matriz primercmente citada, de un
modo que la segunda matriz adopte la posicidn exacste
de la primera matriz citada, y en le misma disposi -
¢ibn rotative; medios de retén en dicho érbol, adye-
centes con los medios de escenso, pare reteaner el mo
vimiento laterel de una matriz gl desplazarae por -
los medios de escenso; dichos medios de retén inclu—
yen medios de guia que cooperan con medios de orien—
tacibn de una matriz Para mantener una disposicibn -
rotativa predeterminada de la matriz con respecto &
los medios de ascenso,

172 .- Perfeccionamientos segin le reivindi
cecibu 168, caracterizados porque los medios de gufa

incluyen una ranura arqueada para retirar ua pasador

de la matriz; encoutréndose el ceutro de curvadure de
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dicha ranura a lo largo del eje del frbol indicadod

188 ,- Perfeccionamientos segfin la rei
vindicacibn 168, caracterizados, porque incluyen me -
dios que conectan los medios de ascenso a los medios
de retén; dichos medios de conexién incluyen una cone
xibn de movimiento perdido para obtener el movimiento
relativo y simulténeo de los medios de ascenso y de -
retén; el movimiento simulténeo, se presenta después
de haberse alcanzado la disposicibn rotativa finel ¥
predeterminada de la matriz en el interior de los me-
dios de gufe.

198 .~ Perfecclonamientos segln la rei-
vindicacibn 12, caracterizados porque comprenden un
primer y segundo brazo elevedor rotativos; el primer
brazo elevador estéd preparado para despleszar una ma —
triz desde una posicibn activa predetermineda y pre -
viamente ajustada, a una posicidn inactiva de la que
puede retirarse; el segundo brazo elevador menciounedo
estd dispuesto para desplazar una segunda matriz deg—
de dicha posicibn inactiva a la posicidn de trabajo,
predeterminada y preajustada idéntica a la primeremen
te ocupada por la primersa matriz; une placa de retéa
adyacents a cada uno de los brazos elevadores para -
restringir el movimiento lateral de las matrices pri-
mere y sgegunda al desplazarse por los brazos menciona
dos; medios de gufa en dichas placas de retén que -
cooperan con medios de orientacibn de la metriz pere
mantener una disposicién rotativae predetermibada de
las matrices con respecto a los brazos elevadores, du

rante el movimiento de dichas matrices entre las posi
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ciones de trabajo e inactiva, y medios mecénicos co-

LA, wiez ets

nectados a los brazos elevadores primerc y segundo,-
para hacerlos girar independiente y alterunztivamente.
208 .~ Perfeccionamientos segin la-reivindice
cibn 198, caracterizados porgue los medios ultimamen—
te citados incluyen un 4&rbol, medios para conectar el
primer brazo elevador al 4rbol citado, un &rbol tubu-
lar telescopicamente recibido en el primer &rbol; me-
dios pera conectar el seguundc brazo elevador al segun
do Zrbol tubular y mediocs independientemente acciona-
dos pera hacer girar el Arbol citado y el mencionado
&rbol tubular.
218 .~ Perfeccionamientos seglu reivindica -
cibn 208, caracterizados porque los medios indenen -
dientemente accionados incluyen una palancas sujeta al

&rbol y al &rbol tubular.

228 .~ Perfeccionamientcs segln reivindice -
cidn 208, carscterizedos porgue une placa de retén se
conecta gl &rbol y al &rbol tubular y se han previsto
medios sostenidoa por el &rbol tubular pera eviter el
movikiento axid de dicho Arbol tubular a lo largo del
érbol citado, y medios para desplazar el &rbol y el
érbol tubular en una direccidn perpendiculer al pleno
de rotacibn de dichos brazos elevadores, cuando estos
dos se encuentran en le posicibén anactiva mencionada.

238 ,~ Perfeccionamientos segln la reivindi-
cacibn 202, ceracterizados porque los medios de cone-
xi6n del primer brazo elevador al 4rbol mencionado ip

cluyen un mangiito tubular telescipicaments recibi-

do por dicho #&rbol; la place de retén adysceate a di-
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cho primer brazo elevéé ?jegé@o.‘ &t
nexién de movimiento perdido, a dicho manguito tubu-
lar; la placa de retén adyacente al seguado brazo -
elevador citado, estd conectada al Arbol tubular me-
diante una conexién de movimiento perdido; dichas co
nexiones de movimiento perdido dan lugar al movimien
to relativo y simultaneo del primer brazo elevador -
citado con reaspecto a su placa de retén asociads, y
del seguando brazo elevador coun respecto a su placa -
de retén; y dicho movimiento se presenta cuando los
medios de orientacibén de las matrices se encueutran
en una disposicidn fija en el interior de los medios
de gufa mencionados de dichas placas de retéa.

248 .~ "Perfeccionamientos en cambiedores -
de matrices para.prenaas de extrusibn y similares; -
tal y como queda substancislmeante descrito en la pre
en los adj

sente Memoria e ilus tos dibujos.

Esta memoria\cousga de venfinueve hojas es
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