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10.

PATENTE
DE
INVENCION

s favor de Don José Maris SEMPERE COLOMINA, de naciona-
lidad espafiols, residente en Barcelona, Calle Robrefio,
64-66, por "MECANISMO DE ACCIONAMIENTO DE PLATOS PORTA~
MOTDES EN MAQUINAS SOPLADORAS DE CUERPOS HUECOS".

MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invencidn se refiere a un mecanis—
mo de accionamiento de platos portamoldes en maguinas
sopladoras de cuerpos huecos.

Ia mayor parte de las méquinas utilizadas para
el soplado de cuerpos hunecos, tales como botellas y reci-
pientes en general, etc., se caracterizan por comprender
dos bancadas en forma de escote o cuello de c¢isne, las
cuales soportan las placas portamoldes, que son movidas
independientemente por pistones separados.

El principal inconveniente de estas maquinas
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radica epbste Wltimo hecho le multiplicidad de pisto-
nes,pues todo sistema a base de fliido accionando si-
multaneamente varios pistones no consigue los eafuer-
zos ni movimientos perfectamente iguales, ya que es
practicamente imposible lograr flujos idénticos por
distintas tuberias, donde curvaturas, récores, etec.,
estdn sujetos a variaciones, imperceptibles a veces,
pero que ain asi dejan sentir sus efectos.

En general, se ha querido resolver este in-
conveniente recurriendo a aditamentos mecénicos, tales
como sistemas de cremalleras y engrenajes.

Mas interds tiene sin embargo la disposieidn
de 1la invencidn, la cual ha convenido en anular uno de
los pistones, haciendo trabajar elsegundo con un movi-
miento alternativo de distinto sentido y con un efecto
doble «

Se caracteriza esencialmente este mecanismo
por el hecho de presentar uno de los platos eifrenta-
dos fijo a uno de los extremos de unas barras paralelas,
deslizantes en guias fijas y unidas mediante une travie-
sa por el otro extrsmo, en tanto que el otro plato esta
gulado deslizanté sobre dichas Dbarras, estando el mismo
¥y la traviesa unidos cada uno de ellos, & uno de los ele-
mentos movibles de un martinete o gato accionado mediante
fldido a presidn, asi como a sendas cremalleras que en-
granan simultédneamente y en puntos diametralmente opues-
to3 sobre un pifidn loco en un eje fijo.

El martinete consiste en un c¢ilindro hidréuli-
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co de doble efecto cuyo cilindro estda unido & la travie-
sa asociada con el primer plato siendo dicho cilindro
alimentado alternativamente por sus dos extremos a fin
de comunicar movimientos reciprocos y alternativos a di-
chos platos.

Los dibujos adjuntos representen, a titulo
ilustrativo pero no limitativo, un caso préctico de
realizacidén del mecanismo segin la invencidn.

En dichos dibujos: La figure Unica es una vis-
te en planta del citado mecanismo.

De acuerdo ‘con le invencidn, y como ya se in-
diecd, se ha convenido en disponer en el presente meca-
nismo de accionamiento de platos portamoldes un marti-
nete o gato hidraulico -l- de doble efecto en lugar de
los dos que acostumbraban a figurar en mecanismo prece-
dentes, cuyas desventajas ya han sido especificadas.

Con esta nueva disposicidén, los dos platos portamoldes
=2~ y =3~ enfrentados estan montados de forma que el
primero -2- estd fijo a los extremos ~4- de las barras
parslelas =5-, las cuales son susceptibles de deslizar
en las gulas fijas -6-, en tanto que el sagundo plato
-3~ ostd4 montado en posicidn opuesta al primero y con
posibilided de deslizar sobre las. mismas barras -—5-,
intermediando en el montaje de ambos platos =2= y =3-
sendas traviesas -T- ¥y =8~ previstas a los extremos de
las barras.

Un dnico gato hidrdulico -1- estd previsto pa-

re mover los platos -2~ y -3~ en el sentido de acerca-
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miento ¥y alejamiento mutuo de los mismos. Al efecto,
este gato hidraulico de doble efecto, con dos extre-
mos de alimentacidén sefialados por las flechas a y b,
esta conectado a la traviesa -7- solidaria al plato
-2-, ¥ 86 completa con sendas cremalleras =9- y-10-,
que engranan en puntos diametralmente opuestos del pi-
fidn -11- montado loco en el eje fijo =-12-, eztando co=-
nectados los extremos de dichas: cremalleras, respecti-
vamente, a la traviesa -7- y a la traviesa -8-,

Como es fdcil comprender la alimentacidn del
gato en el sentido que indica la flecha g supone el acer-
caniento de los dos platos portamoldes =2« ¥ =3-, en
tanto que la alimentacidén en el sentido de la flecha
b supone su separacién.,

Ia solucidén propuesta por la presente inven-
cién permite una estructuracidén de los platos portamol-
des muy diferente de las usuales y més ventajosa dado
que se encuentran liberados de todo lo que impedia el
fécil acceso a los mismos, tanto lateral y frontal, co~-
mo superior e inferior, hecho interesante tanto desde
el punto de vista del montaje de los semimoldes como des-
de el punto de inspeccion y manutencidn. Otra ventaja
digna de ser tenida en cuenta es la consiguiente reduc—
cién de la mass global del mecanismo, 1o que permite
prever la construccidn de sistemes basculantes o pendula-—
nes de muy poca inercia.

Si bien aqui se ha aplicado este mecanismo al
accionamiento especifico de los platos portamoldes, pue-

de utilizarse igualmente para el mecanismo de corte
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Y transp ate de los cuerpos huecos en el interior de
los moldes.

Serén independientes del alcance de la pre-
sente invencidn los detalles y caracteristicas acceso-
rias de los elementos que la integran y, en general,
cuanto no altere el espiritu de las siguientes reivin-

dicaciones,

Je reivindica como objeto de la presente paten-
te de invencidn:

L, Mecanismo de acclonamiento de platos: porta-
moldes en méquinas sopladores de cuerpos huecos, carac-
terizado esencialmente por el hecho de estar uno de los
platos enfrentados fijo a uno de los extremos de unas ba-
rras paralelas, deslizantes en gulas fijas y unidas me-
diente una traviesa por el otro extremo, en tanto que el
otro plato esta guiado deslizante sobre dichas barras,
estando el mismo y la traviesa unidos, cada uno de ellos,
a uno de los elementos movibles de un martinete o gato
accionado mediante fliido a présién, asi como a sendas
cremalleras que engranan simulténeamente y en puntos
diemetralmente opuestos sobre un pifién loco en un eje
fijo.

2. Mecanismo de accionamiento de platos porta-

moldes en mAquinas sopkadoras de cuerpos huecos, segin
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le reivindicacidn 1, caracterizado por consistir el
martinete en un cilindro neumitico de doble efecto
cuyo cilindro esta unido a la traviesa asociada con
el primer plato, siendo dicho cilindro alimentado
alternativemente por sus dos extremos a fin de comu~
nicar movirientos reciprocos y alternativos a dichos
platos.

3. Mecanismo de acclonamiento de platos por-
tamoldes en méquinas sopladoras de cuerpos huecos.

Barcelona, 27 de junio de 1969
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