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Este invento se refiere a un método para segmen—
H

tar meterial en cinta, y mds especialmente a un método pa%
- 1
i

‘ra formar segmentos de cinta de una cinta continua de ace-

i
i

i
‘para uso en miquinas de afeitar de tipo de cinta.

i
!

ro delgada que tiene en ella un filo de navaja de afeitar

;
i
;
1
i
¢
L}
:

En toda operacidn para segmentar una cinta con-

‘tinua de acero de navaja de afeitar afilado, deben satisfa-
_cerse una serie de criterios. Las tolerancias de fabrica- |

§ e s . . ‘
iclon requieren que la segmentacidn se efectie con un alito

¥

i grado de precisidn y con una rotura limpia y uniforme. A1l

1

émismo tlempo, es deseable evitar las herramientas para seg-
Tmentar que tengan filos, pués tales filos llegardn e embo-
étarse por desgaste y reguerirdn frecuente y costosa susti;
ftucién. Evidentemente, debe también evitarse toda opera-
;cién de segmentacidén para material que tenga un filo de e~
?vaja en que se origine un riesgo de cualquier clase al fié
lo delicado, i
Es por tanto un objeto principal de este inventé

proporcionar un método de segmentacidén para segmentar de

i
i
:
i
{
i
;
{
{
i
b
;
¢

i

§
cun modo sencillo y preciso una cinta continua deacero de i'
| i
1 navaja de afeitar con riego minimo de dafios al filo de :
! navaja de afeitar de la misma. Es también un objeto de es-
; :

te invento proporcionar un método de segmentacidn en el g
i cual se concilien los criterios aparentemente en contra- !
diccidn de precisidn y evitacidn de filos cortantes. _

Se ha descubierto que los objetos de egste inven%

to pueden lograrse en un método en el cual pares de aleta?

3

son colocadas en la cinta adyacentes entre si, y en que la

3

cinta es segmentada por movimiento transversal de una de

las aletas con relacién a la otra, rompiendo asi la cinta
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entre las aletas. Ias aletas dan rigidez a la cinta en

ellas para permitir su rotura sin corte. Adicionalmente,

vroporcionan una referencia fécilmente detectable ¥y ajusta-

ble para asegurar la precisidn en el dimensionado del seg

mento.
i

En general, este invento consiste en un método

en el cual el material en cinta es:retenido en una primera
parte, y una parte adyacente del material en cinta es mo-
vida transversalmente con relacidn a aquella para segmentar
el material., En la realizacidn preferida de este invento,
se pitdan un par de aletas de refuerzo adyacentes entre
s1 en relacién o tope, definiendo cada aleta una de Ai-
chas partes.

Otros objetos, caracteristicas y ventajas de es-
te invento se pondrdn de menifiesto para los expertos en

la téenica de la descripeidn detallada que sigue del mismo

"

en unibn de la descripcidn de un aparato particular para
llevar a cabo el :método, Juntamente con log dibujos gue se;
§acompafian, en los cuales:

la Pigura 1 es una vista en planta esguemd tica
Ede un aparato de segmentar de acuerdo con el invento,

la Tigura 2 es un alzado ampliado de una parte

del material en cinta sobre el que ge han situado aletas

ntes de seguentar,

O

la Figura 3 es una vista en alzado lateral am-

liada de la estacidn de alimentacidn del aparato, tomada

— ..Fd

@ lo largo de las lineas 3 - 3 de la Figura 1,

la Pigura 4 es wna vista tomada a lo largo de las

lineas 4~4 de la Figura 3,

la Pigura 5 es una vista similar a la de l1a Fi-
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gura 4 mostrando una posicidn oDerante diferente del con—1

junto de control de tensidn y de freno en la estacidn de

alimentacidn,

Ia Figura 6 es una viste en planta ampliada delg
mecanismo de ajuste fino y detector de aletas utilizado a
en el aparato,

la Figura 7 es una vista a lo lzrgo de las 1i- |

neas 7 - 7 de las Piguras 1y 6, ampliade a partir de la
vista de la Figura 1,

} la Tigura 8 es una vista esquemitica reducida
similar a la de la Figura 6 mostrando una posicidn ope-
rante diferente del mecanismo de ajuste fino y detector

de aletas,

Ia Figura 9 es una vista en planta ampliada, del

mecanismo de control de tensién bidireccional utilizado en

el aparato,

ca ampliada de la estacibén de segmentacidn del aparato,

da, del par trasero de mordazas de segmentac 1én,

lesFiguras12 y 13 son vistas similares a la gde
la Figura 11 mostrando diferentes posiciones operantes
de las mordazas traseras,

Ia Pigura 14 es una vista en perspectiva isomd-

{ Ias FPigurasl5, 16 y 17 son vistas en planta es-
i

quema'blcas de las mordazas de segmen taddn en d:.feren'tes

’OOSlCloneS operantes de las mismas,

Ia Figura 18 es una vista en perspectiva isomé-

trica, parcialmente en despiece ordenado, desde debajo de

.12, i- 346022

trica ampliada del rar delantero de mordazas de segmentacid

Ia FPigura 10 es una vista en perspectiva isomdtri-

3 la Figura 11 es una vieta desde un extremo, ampliia-

Il.
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« !
las mordazas de segmentacidn.

La fig. 1S es una vista fragmentaria tomada a

lo largo de las lineas 19-19 de la Pig. 10, ¥

La Fig, 20 es una vista ampliada tomada a lo lax
i go de las lineas 20-20 de la Figura 19. !
; Como se verd de la Figura 1 de los dibujos, el f
aparato de segmentacidén 10 incluye una pluralidad de com—
'ponentes dispuestos linealmente (usdndose las curvas o va
riaciones de direccidn en la trayectoria de la cinta 14
representada en la Figura 1 solamente para indicar esque-
miticamente la continuidad de la misma) entre una estacién
de alimentacifn 30 y la estacién de segmentacidn 120.
Rodillos de traccidn 49 situados en la trayectoria de la

cinta después de le estacidén de alimentacién 30 tiran de
éla cinta 14 desde el rollo 13 de la misma en la estacidn
de alimentacién 30. Rodillos de traccidn 49 tiran de la
cinta 14 desde el rollo 13 a la velocidad media de la cin-
ta a través del resto del aparato 10. Como ge ha ilustra— .
do en la Figura 2, la cinta 14 de acero para navaja de
slfeltar tiene un filo 15 de navaja de afeitar gue es a2li-
mentado en pogicidn vertical o travds del aparato 10, para
evitar dafios al mismo.

Un conjunto 33 de control de tensidn y freno se

jha provisto entre los rodillos de traccibn 49 y la estacidn

de alimentacidén 30, pare ejercer una fuerra de traccidn

;sobre la cinta 14 en el rollo 13 de la misma en la esta-
%ién 30 en el sentido de rotacidn de la misma y para fre-
%ar el rollo en respuesta a una disminucidn de tensidn por
?ebajo de un nivel predeterminado .

Después de los rodillos de traceidn 49, la tre~-

8.12,67 -5 - 346022
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itrica en la posicidn del bucle para percibir cualguier au~

;darlog o para detenerlos. Hl microinterruptor 53 detecta

|
!
|
|
i

yectoria de la cinta 14 forma un bucle de holgura que con—

1

tiene una mayor cantidad de material de cinta en el mismo :
;oue el de una longitud de segmento del mismo, cuyo bucle
;es mantenido mediante un flujo de aire procedente de la

I3

f

itobera 50. Hay provistos detectores 52 de célula tofoelde-

mento del bucle mds alld de la posicién entre ellos, pare

enviar una sefial a los rodillos de traccidn 49 para retar-

'y sefiala cualquier perdida del bucle. Desde los rodillos
49, el movimiento de la cinta 14 a través del aparato 10:
es por incrementos, permitiendo sin embargo el bucle flojo
estirer la cinta 14 desde e1~rollo 13 a vna velocidad re-
lativamente constante.

Desde el bucle, la cinte 14 avenza entre rodillos
de guia 54 y desde alli a un blogue 56 de conirol de ten-
cibn por vacio, el cual ejerce una fuersza retardédora 80—
bre la cinta 14 cuando ésta pasa desde ei mismo. El blogue
56°de control de tensidn por vaclo comprende simplémente

in bloque junto 21 Jzdo de la trayectoria de la cinte, que

?iene_perforeciones en ese lado a travds de las cusles es
%nlicado vacio al lado de la cinta 14, Ia aplicacidn de
?r1001on de 1a cinta 14 y el bloque 56, que con ello se en-
gEﬂdra, crea una tensidn en la cinta 14 desde ese punto
hacia adelante en el eparato.

Desde el blogne 56 de control de tensidn por va-

I'4 s . - .
¢L0, la cinta 14 pasa a través de une serie de estaciones

1
¢

de inspeccién 20, las cuales estdn adaptades para debectar
¢ualesquiera defectos en la cinta 14 ¥ pvara almacenar la

e I'd - . .
informacion una célula de memoria mecdnica (no representa-

18,12, 67 - 6= 346022
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da), para mandar una seflal de actuacidn de un mecanismo de -
rechazamiento en una etapa posterior cuando la cinta 14

llega al mecanismo de rechazamiento.

. Desde las estaciones de inspeccidn, la trayecto-

&

ria de la cinta se extiende a través del aparato 58 de !

]
i
3

colocaciéﬁ de aletas, el cual estd situsdo a tres longitu-
des de segemnto de cinta desde los medios de segmentacidn
122, que se describirdn mds adelante, para funcionamienté
en la posicidén parada del movimient por incrementos de
la cinta 14 a su través. Bn el aparato 58 de colocaciédn

de aletas, las aletas 16 y 17, Figura 2, que se compren~
den miembros de forma en general de U con una perforacidn

18, 19 en un lado de los mismos, son alimentados desde ta

zas 60 de alimentacidn y colocados sobre la cinta 14 lado

ja lado. Ias aletas son sujetadas en el aparato de coloca—

jcidn 58 a la cinta 14 mediante punzones gue pasan a traves
de aberturas 18 y que deforman el material de la cinta y
parte de las aletas 16, 17 detrds de ellos. Tambidn en el
:aparato 58 hay otro bloque 57 de control de tensién por
!vacio, similar al blogue 56, para ayudar a tensar la cin-
ta 14 y para evitar el ondulado de la cinta 14 al ser co-
locadas las aletas 16,17 sobre ellé.

In la realiracién descrita en la Figura 2, las

aberturas 18, 19 estdn situadas lo mds lejos posible de Lo

U2

extremos a tope de las aletas 16, 17 para proporcionar re-

&

isistencia adicional, no obstante, dependiendo de los ma te-

riales usados, cabe la posibilidad de situar las aberturas

en el centro de las aletas, de modo gue no haya necesidad

% i . o
de diferenciar entre aletas derechas e izguierdas. Ias ale-

&as 16, 17 son de material conductor elégtric QYo TaRle—
| 19.12. 67 -7 - %466??
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ba en la estacidn siguiente en el aparato 10. i

Desde el aparato de colocacidén de aletas, la tré
Eyectoria de la cinta pasa a través del aparato 62 de ajus{
% ’

i te fino y detector de aletas, el cual ajusta la posicidn

i N
‘de 1z cinta 14 antes de la colocacidén del siguiente juego !

i
de aletas 16, 17 por el aparato 58 de colocacidn, para asé
gurar la precisidn de la colocacidén de las mismas, y el
cual detecta la presencia o la ausencia de aletés, y en
;ausencis de una ¢ mds aletas envia una sefial o un circui-
‘to de parada del aparato.

Desde el mecanismo 62 de ajuste fino y detector
de aletas, la cinta 14 pasa al aparato 98 de control bidi-
reccional, el cual'impide que cualquier holgura retroceda
a través de la cinta 14, para mantener con ello 12 tensidn
detréds de é1, y que también actda para ejercer una influen
cia retardadora del tensado sobre la cinta 14 a medida que
ésta pasa por é1 a la estacibén de segmentacidn 120 siguien)
te en la linea de la trayectoria de la cinta.

Finalamente, el aparato 10 estd provisto de wna
estacidn de segmentacién:l20 en la cual hay provistos me-
dios para tirar de la cinta a través del aparato, para segl
mentar la cinta en la posicidn entre las aletas 16, 17,
vara depositar la cinta eﬁ bande jas o cajas 174 en un trang
vortador 176 bajo ella, y para rechazar todo segmento de
cinta Gefectuoso. |

Expuesto mis detalladamente, la estacidn de ali-
mentacidn 30 incluye una mesa giratoria 32 montada sobre
el bastidor 11 del aparato como se ha ilustrédo en las Fi-j:

guras 3 y 4, sobre el cual estd montado un rollo 13 de ace

ro 14 para navaja de afeitar en cinta con su borde inlado

19.12. 67 | - 8- 346@2
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15 hacia arriba, como en la Figura 2. Como quizds se apre
: |

cie mejor en la Figura 4, el conjunto 33 de control de ten
) {

i sidn y. freno en 1z estacién 30 incluye wn brazo tensor 34

montado a pivotamiento coaxialmente con la mesa 32 alrede%
idor del eje 35. Bl brazo 34 se extiende en general en la j
direccidn de la trayectoria de la cinta 14, a medida que |
ésta sale del rollo 13, y tiene en el extremo del mismo

un par de rodillos de guie libremente giratorios 36 a tra-
vés de lbs cuales pasa la cinta 14 al ser estirada por los
rodillos de traccidn 49. Un muelle 38 esté conectado entre
una prolongacidn 37 del brazo 34, al otro lado del pivote
35 con respecto a los rodillos de guia 36, y un montante
estacionario 39 montado en el bastidor 11, cergando con
ello al braro 34 en el sentido de rotacidn de la masa 32
Ey creando una fuerza tensora sobre una cinta 14 entre el
rollo 13 y los rodillos 49 de traccidn.

' Bl brazo 40 de freno gue tiene una superficie 41

i
de freno adaptada para anlicerse a la superficie circunfe-

’rencial de la mesa 32, estd montado a pivotamiento median—
re la espiga 42 de pivote sobre un montante 43, montado en
el bastidor 11, para movimiento hecin y desde la mesa 32.

pn melle 44 conectado entre el brazo de freno 40 vy el otrd
I

Fontante 45 montado en el bastidor 11, carga normalmente

%l brago de freno 40 hacia la mesa 32, Una barra articula-

i

da 46 conectada a pivotamiento a la prolongacidén 37 medisn

!

%e la espige de pivote 47 conecta entre si el brazo de ben—
"
?ion y el brazo de freno 40. Ia barra articulada 46 egtd

conectada al brazo 40 mediante el eje 48 montado de manera

flga sobre el brazo de freno 40 y situado deslizablemente
I

(}entro de wna ranura 51 en el extremo3ie 1?6 ryal¥icula-
| 46072
119.12.67 - 9 -

|
|
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‘da 46 adyacente a ella, extendiéndose la ramura 51 en ge- -
;neral en la direccidén del movimiento de la barra articula-
%da 46,

E En funcionamiento, si la tensidén en la cinta 14

'al salir ésta del rollo 13 es reducida, el muelle 38 ejer~

ce una fuerza sobre el brazo 34 para mover ese brazo en

iel sentido de rotacidn del rollo ¥ ejercer con ello una
%tensién entre el rollo 13 y los rodillos de traccidén 49.
‘Al rotar asi el brazo 34, el muelle 44 empuje al brazo de
;freno 40 a aplicacidn con la mesa 32 para aplicar una fuer
:za de frenado a ésta. Ia ranura alargada 51 permite que el
§brazo 34 continde rotando, bajo la influencia del muelle
:38, ¥y recoja la holgure entre el rollo 13 y los rodillos
;de tracciln 49. AL ser aumentada la tensidn en ls cinta
514, se invierte el procedimiénto ¥y el otro extremo de la
%ranura 51 se aplica al eje 49, venciendo a la fuerza de

5
4
¥

;rdndolo de la mesa 32, para permitir la libre rotacidn de

;la misma.

i

‘carga del muelle 44 para mover el brazo de freno 40 sepa=

% Tas fuerzas de los muelles 38 y 44 estdn selec- !

.cionadas, y los brazos de momento de los mismos estdn si-

;tuados, de modo que la fuerra ejercida por el muelle 44

'sea sustancialmente inferior a la del muelle 38, pues de
H

§ . PR x . : ;
i10 contrario seria evidentemente imposible soltar el fre- :

mo.,

‘tas, ilustrado en las Figuras 6-8, incluye un canal 64 a
;través del cual pasa la cinta 14. Una pared del canal 64
‘estd definida por una pared conductora 63 espaciada de 1la
|

!cinta 14 en una distancia igual al grueso de lag patas de

;20.12.67 - 10 - 34@ 0 22

El aparato 62 de¢ ajuste fino y detector de ale- ;
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las aletas 16, 17 adyacentes a ella. Frente a la pared 63

hay un blogue 66 portaclectrodos movible, espaciado a dos .

longitudes de segmento de cinta desde los medios de segmen

;ta01on 122. E1 blogue 66 lleva un par de electrodos 68, 70
Ll bloque 66 es movible hacia y desde la pared 63 para com
‘pletar un circuito eldctrico entre los electrodos 68, 70

ilas aletas conductoras 16, 17'y la pared 63, para determi~

3nar la presencia o la ausencia de lag aletas. Ia ausencia

de aleta, sefialada por no comnletarse el circuito de co-

1rrlen'te, se usa para enviar una seflal al circuito de para-?
fda del aparato,

’ El ajuste fino de la cinta 14 con relacibn al
aparato 58 de colocacidn de aletas se efectia mediante el
:brazo 72 de ajuste de aletas situado detrds del electrodo
516 con relacién a la direccién del movimiento de la cinta |
%junto al mismo. El brazo 72 estd montado a pivotamiento en
lsu parte media sobre una espiga de pivote 75. Un extremo
‘13 del brazo, adaptable para aplicacién al borde trasero
.de la aleta trasera 16 de un par, estd situado junto al
;bloque 66 portaelectrodos, y el otro extremo 71 del mismo :
estd conectado, mediante el muelle 78, con un miembro es- .
tacionario 80, fijo al bastidor 11 del aparato, para car-
gar el extremo 73 hacia la cinta 14. Ia espiga 75 de pivo—i
%e conecta el brazo 72 al exbtremo de una pata 79 de un miem
bro 74 de forma de L. El miembro 74 estd montado a pivota-
miento en la espiga 76 al bastidor 1l. Ia pata 79 del miem-
bro 74 que se extiende entre los pivotes 75, 76 estd Gig-
puesta en general en dngulo recto con el bragzo 72, arras-
trando con ello al brazo 72 en una direccidn en general pa-
ralela a la trayectoria de la cinta 14 al tener Jugar movi;

346022
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‘miento de pivotamiento de la pata 79 alrededor del pivote

- 76, La otra pata 77 del miembro 74, que se extiende hacia

atrds desde el pivote 76, estd cargada por el muelle 94

-que se extiende desde la misma hasta el brazo actuador 90-

: en sentido de rotacidn a izquierdas para mantener normal-

mente el brazo de ajuste 72 en una posicidn como la i-

 lustrada en la Figura 8 alejada de las posiciones de las

ialetas o herretes en los electrodos 68, 70. La varilla

empujadora 92 cargada por muelle apoya contra la otra

ipata 77 del miembro T4 y al tener lugar movimiento del

brazo actuador 90, como se aprecia mejor en la Figura 7T,

:acciona al miembro T4 y al brazo 72 para movimiento del

brazo T2 a una posicidn adyacente al electrodo 68, Una espi-

" ga de guia estacionaria 82 se aplica a una superficie in-

- clinada 84 del brazo T2 entre el pivote 75 y el extremo

. trasero 71 del mismo para controlar el movimiento del ex-

tremo delantero 73 del mismo hacia y desde la trayectoria.

: de la cinta 14, como se he ilustrado.en las Figuras 6 y

Z 8. Miembros roscados 36, 88 situados para aplicacidn al

miembro 74, pars limitar el movimiento del mismo en direc-

‘ ciones opuestas, pueden ser ajustados para controlar la

. carrera del brazo T2 de modo que el extremo delantero T3

. del mismo se pare precisamente en una posicidn que esté

a una longitud de segmento de cinta desde el horde ﬁrase—;
ro de una aleta 16 que estd siendo colocada por el apara—z
to 58 de colocacidy detrds de aguél.

In funcionamiento, cuando se mueve una aleta
entrando en el canal 64 y se para durante el movimiento
por incrementos de la cinta 14, es accionado el brazo 90
para hacer rotar el miembro 74 a derechas para mover con é

346022
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iello al brazo 72 a una posicidén de aplicacién é’ia aleta
?16,‘Figuras 6 y 7. Con ello se aplica a la aleta 16 en su ;
;borde trasero la parte delantera 73 del brazo de ajuste
%72 v aquella es movida, si es necesario, a una posicidén
jexacta con relacidn al aparato 58 de colocacidn de aletas,
ia una longitud de segmento desde el mismo, antes de la A
icplocacién del siguiente juego de aletas 16, 17. Inmedia- .
%tamente a continuacidén, es avanzado el blogue 66 para elec;
gtrodos para aplicacidn a las aletas y se hace pasar una
gcorriente a través de los electrodos 68, 70 para detectar
%su presencia o susencia y para enviar una sefial a un cir-
?cuito de parada del aparato si faltan una o las dos ale-
tas. En ninglin caso, sin embargo, se avanza el blogue 66
?més de la distancia mdxima que se requerirla para éompletar
;un circuito a través de los electrodos 68, 70, aletas 16,
17 v pared 63. Luego se retira el portaelectrodos 66 y se
‘guelta el brazo actuador 90 originando la recogida del
ibrazo de ajuste 72 antes de volverse a mover la cinta, 14.
El mecanismo 98 de control de tensidn bidireccio-
énal, ilustrado en la Iigura 9, se ha provisto inmediatamen~
te despuds del aparato 62 de ajuste y deteccidn de aletas.
‘31 aparato de tensidén 98 incluye dos pares de rodillos
100, 102, y 104, 106. La separacidn de agarre entre los
rodillos delanteros 104, 106, estd situada a algo menocs de
:una longitud de segmento de cinta por detrds de la posicidn
;parada de una aleta trasera 16 de un par en los medios de
ésegmentacién 122, de modo que la aleta trasera 17 de un paf
%se aplica justamente a los bordes traseros de la separacidn
.de garre entre ellos cuando la cinta 15 se para durante el

‘movimiento por incrementos de la misma. Las superficies de

:.21.12.67 - 13 - 346022 '



Log rodillos 104, 106 son de material eldstico, tal como
;caucho de manera que toda fuerze hacla delante ejercida
ésobre la cinta 14, que no sea una fuerza que tire de la
zaleta trasera 17 hacia dentro de la separacidén de agarre
5 entre los rodillos 104, 106, originard una pequefia tensidn
?de retardo. 7
Uno de los rodillos traseros 100, 102, se mueve
‘golamente en direccidn tnica hacila adelante en la separa- -
écién de agarre entre los mismos, como mediante unembrague .
10;unidireccional, para evitar que cualquier holgura creada
épor la contrapresidn de los rodillos 104, 106 sobre la
‘aleta 17 pase detrds del mecanismo 98 de control de la
“tensién, originando con ello pérdida de tensidn a través
idel aparato 10 hasta el bloque 57 de tensidn por vacfo.
,151Un0 de los rodillos trasercs estd ademds montado para mo-
‘vimiento transversal con relacidn a la trayectoria de la
‘cinta 14 y estd cargado contra el otro rodillo por un mue—
glle 101 para crear una presién de agarre sobre la cinta 14
iy permitir con ello el paso de las aletas 15, 17. Il meca{
20 nismo 98 de control de la tensidn bidireccional estd mon~-
ztado en una ménsula 110 por medio de sujetadores 108. Las
%ranuras 109 en los sujetadores 108 permiten el ajuste deli
fmecanismo de control 98 para colocacidn correcta de la se-

gparacién de agarre de los rodillos 104, 106.

B

25 A continuacidén se ha provisto la estacidn de seg-

'mentacicn 120 gque incluye medios de segmentacidén 122, un
i

imecanismo 124 de depdsito de hoja, un mecanismo de vaivén :

%126, como se ha ilustrado en la Figura 10, y-el mecanismo;

de rechazamiento se aprecia mejor en las Figuras 19 y 20,

30! Tos medios de segmentacidn 122 que se aprecian

% 5@@@22
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§mejor en las Figuras 11-18, ge incluyen dos pares de mor-f
fdazas de segmentacidn 140, 141, 142 estrechamente especia-;
;das entre si, como se ha ilustrado en las Figuras 15 a 17;
%Las mordazas delanteras 142 estan soportadas sobre ejes |
;verticales giratorios, 144 los cuales estdn conectados en-
;tre g{ mediante ruedas dentadas 146 para abrir y cerrar
%las mordazas 142. Una de las mordazas delanteras 142 esté;
+ proviste de un brazo de extensién 143 al cualestd conec-
ztada la varilla actuadora 148 tangencialmentepara hacer
%rotar la mordaza alrededor del eje 144. La interconexidn
%de las ruedas dentadas 146 originan movimiento simistdneo
de la otra de las mordazas 1425 la superficle de agarre

‘de las mordazas 142 estd en la trayectoria de la cinta 14
¥ los ejes 144 estdn espaciados desde la superficie de aga-
irre de las mordazas 142 en general a lo largo de la trayec-
toria de la cinta. Cada una de las mordazas delanteras

;142 tiene una configuracidn rebajada que proporciona topes
‘0 resaltos 150 en la direccidn hacia la cual se estd mo-
viendo la cinta. Cada uno de los resaltos 150 tiene una
profundidad menor que el grueso de una pata de las aletas
316, 17 de forma de U, permitiendo con ello ejercer presidn
{mediante las mordazas 142 diractamente sobre las aletas

en lugar de sobre la cinta 14. Como se aprecia mejor en
las Figuras 16 y 17, la configuracién rebajada tiene una
iongitud, desde los resaltos 150 a lo largo de la trayec~ ?
toria de la cinta 14, exactamente igual a la longitud de '
ﬂa aleta sobre ella.

; Las mordazas traseras 140, 141, Iigura 11, tie- ;
hen también una superficie de agarre a lo largo de la tra—:

yectorla de la cinta 14. Las mordazas traseras 1%2 2241

2212.67 -15-



Ese extienden hasta un pivote comin por debajo de la super-
.ficie de asarre y estén con ello soportadas a pivotamientd
mediante la espiga de pivote 154 desde la ménsula 152. Las
Emordazas traseras 140, 141 se cruzan a manera de tijera ;
5 ien el pivote 154 extendiéndose desde éste hasta extremos
f151, 153 espaciados entre si. Los extremos 151, 153 de laé
‘mordazas 140, 141, estén conectados a barrag articuladas
2160, 162, las cuales estdn & su vez conectadas a la vari- .
Ella actuadors 166 movible verticalmente. Las barras srti-

10 ;culadas 160, 162 estdn conectadas a la varilla 166 bajo .
rellas mediante la espiga de pivote 164 alineada vertica1~:
‘mente con la espiga de pivote 154, y una de lasbarras ar- -
“ticuladas 160 estd conectada mediante la espiga de pivo- |
;te 156 al extremo 151 de una de las mordazas 140. La otra

15 ?mordaza 141 estd conectada por su extremo 153 a la barra
:articulada 162 mediante un eje 158 situado a deslizamien-
ito en una ranura 168 de la barra articulada 162 inclina-
?da hacia fuera con relacidn al pivote 164. Bl muelle 170
%que conecta entre si y el eje 158 y la espiga de pivote

20 é164 cargs el extremo de la mordaza 141 hacia el extremo
?inferior de la ranura 168, estando situado el extremo in-
zferior de la ranura 168 para hacer tope con el eje 158 en
:una posicidn vertical de la superficie de agarre de las
%mordazas 140, 141.

25 % Por consiguiente, al tener lugar movimiento de
gla varilla 166 hacia arriba, como en la Figura 13, las
%mordazas 141, 142 se abren simétricamente alrededor de la ?
%trayectoria de la cinta 14 al ser obligadas hacia fuera ‘

ilas barras articuladas 160, 162, apoyando sobre la esplga .

30 156 y el eje 158, AL tener lugar movimiento hacila abajo

* 346022
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1

ide la varilla 166, sin embargo, las nordazas se cierran
prlmero como en la Figura 11 y luego, al continuvar mov1en—:
dose hacia abajo la varilla 166, la fuerza ejercida a tra—:
Vés de la barra articulada 160 produce movimiento de rota—r
cidn de ambas mordazas 140, 141 alrededor del pivote 154
En sentido transversal a la trayectoria de la cinta y de
?as mordazas delanteras 142, y ¢l eje 158 se aproxima al
fextremo superior de la ranura 168 de la barra articulada
ﬁ62 como en la Tigura 12. #se movimiento transversal pro-
?uce la gegmentacidn de la cinta 14 sujeta_entre lasg aletas
16, 17.

| e preferencia, las mordazas traseras 140, 141,
como se ha ilustrado en las Figuras 15 - 17, no se extien—
ﬁen en todo el recorrido hasta la parte posterior de la
életa trasera 16. Ademds, como se ha ilustrado en la Ii-
gura 18, preferiblemente las superficies de agarre de las
mordazas 140, 141 estdn espaciadas hacia adelante de los
pivotes y de las barras articuladas, y estdn especiadas en-
tre si a una distancia sustbancial, proporcionando una sepa;
racién 172 entre ellas por detrds de la superficie de aga-
rre de las mordazas 140, 141, En ésta se acomoda el mecanié—
mo de vaivén que se describird a continuacidn.

El mecanismo de vaivén 126, como ge aprecia mejor
én la Figura 10, incluye un par dé cadenas articuladas pare—
ielas 130 y tres pares de pifiones para cadena 132, 134, 136,
élrededor de los cuales se extienden las cadenas 130. Las
cadenas 130 de vaivén son accionadas a través de pifiones
para cadenas 134 y de un embrague (no representado) el cual
resbala cuando las mordazas de segmentacidn 140, 141 y 142
se aplican a las aletas 16, 17. in las cadenas 130 amii u-

34602
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1adas van arrastradas tres mordazas 138 de vaivén normal-
mente cerradas por resorte. Las mordazas de vaivén 138
estdn espaciadas entre si a una distancia ligeramente su-
‘perior a una longitud de segmento de cinta. Superficies
;139 de leva espaciadas por encima de las mordazas de seg-
‘mentacién traseras 140, 141 se aplican a las mordazas de
vaivén 138 y hacen que adstag se abran, al descender sobre:
ﬁna cinta 14 en las mordazas de segmentacidn traseras 140
141 y que luego se cierren al ser arrastradas a la zona
ae la cinta 14 en las mordazas traseras 140, 141. Brazos
?ivotados no representados, operados mecénicamente, abren
;as mordazas 138 de vaivén al final de la longitud del seg-
ﬁento de cinta. Las mordazas 138 de vaivén suministran
ia fuerza motriz por incrementos para la cinta 14 después
éue dsta sale de los rodillos de traccidn 49.

£l mecanismo 124 de depositar hojas previsto en
ia estacidn de segmentacidén 120, en las Figuras 10y 20,
incluye un portador 182 movible verticalmente que estd guia-
d0 a 1o largo de montantes de guila verticales 184, 186 en-
%re la trayectoria de la cinta y una posicidn bajo ella :
%ara depositar segmentos de cinta en ranuras 173 de la ea—j
ga 174 soportada sobre la correa transportadora 176.

Tas ranuras 173 de la caja 174 estdn plvotadas
én paredes verticales de la caja, la cual estd situada 50~
;re un ‘transportador 176 dispuesto para movimiento trans-
%ersal por incrementos con relacidn a la trayectoria de la:
%anda 14 encime de ella. Al menos una pared de la caja 174
es eldstica para mantener bajo tensidn los segmentos de cin-
%a que hay en ella. Hay provistos agujeros 175 en los lados
de la caja 174 a intervalos predeterminados a lo lar§ de

34602
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ellos para orientar la caja en la pogicidn correcta en co-

Opera016n con espigas de alineacidn (no represéntadas) lag!

cuales son movibles para encajar en los agujeros 175.

i %L mecanismo 124 de depositar hoja estd prov1sto
:de mordazas de agarre 178, 180, alineadas con la trayecto-'
éria de la cinta 14. Fepigas transversales 192 que se ex- ;
;tienden desde las mordazas 178, 180 dentro de las cavida- é
jdes en el pbrtador 182, estdn adaptadas para aplicacidn
con superficies inclinadas 189, 191 del miembro actuador
190 novible verticalmente que se extiende & desllzamlento %

E
ga través del portador 182 para abrir y cerrar las mordazas,

@uelles 188 entre las prolongaciones hacia atrds de las !
%ordazas 178, 180, y el portador 182, cargan normalmente

?las mordazas a una pogicidn cerrada, sin embargo, cuando

jlas superficies inclinadas 189, 191 de los miembros actua—i
%dores 190 chocan con las espigas 192, vencen la presidn de;
zcarga de los muelles 188 para abrir las mordazas 178, 180,
% Bl mecanismo de rechazamiento, Figuras 19 y 20, ;
?comprende una canaleta 194 inclinada para desechos mqntadag
:sobre'una nénsula 193 osc;lante ¥y que tiene una conduceidn:
:de aire en el extremo elevado de la misma. La ménsula os- E
cllante 193 estd adaptada para, al recibir una sefial pro- Z
cedente del aparato de lectura megnética en la estacidn 20

1

mover la canaleta 194 de desechos bajo la trayectoria de la

i

icinta 14 para recoger un segmento de cinta rechazado. Alre:

H
t
1
'
:

allmentado a través de la tuberia 196 sobre ella retira el

;segmento rechazado a una estacidén de recogida (no represenr
tada).
' In funcionamiento, al comienzo de un ciclo, las |

H
H

mordazas de segmentacidn traseras 140, 141 estdn sujetas §

;;20.12.67 - 19 - 1 L}ﬁ 0 22 ’
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sobre la aleta o herrete delantera 16 de un segmento de 01n-

ita y las mordazas de segmentacidén delanteras 142 estdn a— 3

i

01ertas Tas mordazas de vaivén 138 se mueven bagando sobre
i

;os medios de segmentacidn 122 y son abiertas por superficies

?de leva 139 y son luego cerradas pere coger la cinta detré$
de la aleta 16 al moverse las mordazas de vaivén al plano :
i

de la cintae 14. Inmediatamente a eontlnua01on, ge abren 1as
i ]

mordazas traseras 140, 141, y las mordazas de -vaivén 138 %
ilevan la cinta hacia adelante, proporcionando el bloque %
56 de tensidn por vacio, tensidn en la cinta 14 a medida i
aue dsta es 1levada hacia adelante. Al ser llevada hacia 2
adelante la cinta 14, las mordazas delanteras 142 son ce~
%radas parcialmente, como en la Pigura 15, de modo que la
életa delantera 17 de un par de tendrd contra los resaltos .
350 de las mordazas delanteras 142, el embrague por medio
?el cual son accionadas las mordazas de vaivén resbala y ce-
%a ol movimiento de la cinta. Cuando ocurre ésto, ambos ‘
%uegos de mordazas 140, 141 y 142 estdn sujetados fuerte-
ﬁente sobre las aletas 16, 17 como en la Tigura 16. lien-
%ras tanto, los rodillos de traccidn 49 estén retlrando
contlnuamente cinta 14 desde el rollo 13 al bucle formado
por el inyector de aire 50. 51 es alinentado exceso de ma--
terlal al bucle, es percibido, ya que ello interrumpe la
senal de las células 52. EL conjunto 33 de control de ten-—
516n y freno opera como antes se ha descrito para mantener

!
+a tensidn en el rollo 13.

J
l

Al ser sujetadas las mordazas de segnentacion 140

141 y 142 sobre la cinta 14, es activado el aparato 62 de
aguste fino ¥y detecolon de aletas para ajuste de la 9051—

cién de las aletas 10, 17 en ella, si es preciso, y para

346022
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%etectar la presencia o la susencia de las aletas, T todo co—
ho aﬁteriormente se ha descrito. Inmediatamente después de
e ‘ectuado el ajuste fino de las posiciones de las aletas, :
gl aparato 58 de depositar aletas coloca otro juego de ale-
tas 16, 17 sobre la cinta y son activadas las mordazas de ;
;egmentacién traseras 140, 141, para moverse transversal- i
: hie con relacidn a la trayectorie de la cinta, segmentan-
do con ello la cinta 14 entre las aletas 16, 17 en ella,
como se ha ilustrado en la Figura 17. Al producirse la seg-

menta01on, es desactivado el aparato 63 de ajuste fino ¥y

detector de aletas,

’

] Ademds, al producirse la segmentacidn, las morda-
éas 178, 180 del mecanismo 124 de depogitar hoja son lleva-
das hacia arriba por el portador 182 para aplicacion al seg-
mento gue se extiende desde las mordazas delanteras 142 a
1os mordazas de vaivén 138. Los miembros actuadores 190

?on activados y las superficies 189 de los mismos se apli-
éan a las espigas 192 para abrir las mordazas 178, 180.y sol-
far luego las espigas 172 para cerrar 1ae mordazas 170, 180
sobre el segmento de cinta cortado. Ias mordazas delantems
142 son luego abiertas ¥ el mecanismo de depositar hoja

se mueve hacila abgo 1levando el segmento de cinta cortada ,
con el mismo hasta la caja 174. Al ser situado el segmento
de cinta en la caja, Se abren de nuevo las mordazas 178,

?180 por activacién de 1os miembros actuadores 190 que se
iaplican s las superficies 191 y & las espigas 192, y las
mordazas son luego movidas hacia abajo para dejar libre

;el segmento de cinta depositado. Tuego es activado el trans-—
portador 176 para mover ¥ oprientar la caja 174, en coope- '

ra01on con las espigas de alineacidn (no representa%is),
122.,12.67 - 21 -
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por incrementos, hacia adelante para dejar libres las mordé-
gzas 178, 180, las cuales son entonces cerradas y movidas
hacia arriba de nuevo para tomar el siguiente segmento de ;
cinta,

La temporizacién y el orde de operaciones estdn
;controlados por una serie de levas (no representadas). In -

‘el caso de que sea activado el mecanismo de rechazamiento,.

,ése cambia el tipo de leva y las mordazas 178, 180 permane-:

cen en una posicién debajo de la trayectoria de la cinta

en la caja 174 durante el siguiente ciclo y la canaleta

f194 es movida bajo la trayectoria del segmento de cinta
rechazado. Tuego, cuando el segmento rechazado es soltado
@or las mordazas delanteras 142 y las mordazas de vaivén
:138, cae en la caja y es eliminado por el aire procedente
;de la tuberia 196.

A Cuando son hechas rotar las mordazas traseras

;140, 141, pare segmentar la cinta 14, producen un ligero mo-
&imiento hacia adelante en la cinta 14, que normalmente
%bsorbe cualquier holgura creada por el funcionamiento del
:aparat0762 de ajuste fino. La contratensidn ejercida por

ia separacidn de agarre de los rodillos eldsticos 104, 1061
del mecanismo 98 de control de la tensidén bidireccional |
:evita que se produzcan dafios en la cinta 14, cuando las mor-
dazas de valvén 138 descienden sobre ella después de que
ias mordazas traseras 140, 141 son hechas retornar desde
?na posicidn transversal relativa a la trayectoria de la ‘
écinta, tirando hacia atrés'de la cinta 14 para eliminar to-
ﬁa holgura resultante entre los rodillos 104, 106 y las mor-
%dazas traseras 140, 141, manteniendose con ello la cinta i
%14 en una posicidn erecta. Si no se hublesen previsto estaé

. 346022
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imedidas, la holgura creada por el movimiento tréﬁggg;gél
;y dé retorno de las mordazas traseras 140, 141, podria
%dér por resultado que lag mordazas de vaivén 138 chocasen%
%con el filo 15 de la cinta 14 de hoja, dafiando con ello

;la hoja., Los rodillos 100, 102, operan para confinar toda -
zholgura pegultante al mecanismo 98 de control de la tensidn
ibidireccional, entre log rodillos 100, 102 y 104, 106.

Esta solicitud que corresponde a la presentada

;en los Estados Unidos de América, el 14 de Octubre de
{1966, con el nvmero 586,784, se acoge a los beneficios del
‘artfculo 51 del vigente Estatuto sobre Propiedad Indus-

“trial.
- OoOT A -

Los puntos de invencidn propia y nueva que se
presentan para que sean objeto de esta solicitud de Paten-
te de Invencidn en Hspafia, por VEINTE afios, son los si-
jguien'bes:
| 1.~ El método de segmentar material en cinta que
fcomprende las operaciones de: retener una primera parte f
de dicho material en cinta, y mover una parte adyacente
1de dicho material en cinta transversalmente con relacién
;a dicha primers parte; rompiendo con ello dicho material
‘en cinta entre dichag partes adyacentes.

2,- F1 método segin la reivindicacidén 1, en el

.cual dicha primera parte es retenida en una- 6032021& eg--

946
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: tacionaria.

3.- 1 método segin la reivindicacidn 1, que
incluye la operacidn adicional de: situar un par de miem~

bros de refuerzo sobre dicho meterial de cinta adyacentes.

. entre si antes de sujetar y mover dichas partes adyacentes;

definiendo uno de dichos miembros dicha primera parte; ¥

o

definiendo el otro de dichos miembros-dicha parte adya-

i cente.

10

4.~ E1 mdtodo segin la reivindicacidén 3, en que
dichos miembros son aletas o herretes.

5.~ EL método segin la reivindicacién 3 en que

 dichos miembros son situados sobre dicho materizl de cin-

- ta a tope entre si.

15

20

6.~ El método segin la reivindicacidn 5, en que.
dichos miecmbros son aletas o herretes. '

7.~ Bl método de segmentar una cinta continua
de acerc para navaja de afeitar que tiene un filo de na=-
vaja de afeitar afilado y delicado, que couprende las

operaciones de: situar un par de aletas de refuerzo a to-

. pe sobre dicha cinta; sujetar una de dichas aletas en una.

§posicién estacionaria; y mover la otra de dichas aletas

- transversalmente con relacidén a diche primera eleta; rom-—-

: piendo con ello dicha cinta entre dichas aletas o herre-

25 '

tes.

8.— Un nétodo de segmentar material en cinta.

Tal y como Se ha descrito en la Memoria que anté-
cede, representado en los dibujos que se acompafian y con

los fines que se han especificado. , ;

346022
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Bsta Memoria consta de veinticinco hojas escri- :
‘tas -a mdguina por una sola cara. 88‘ :
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