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El invento se refiere a un dispositivo para apli

car aletas transversales sobre tubos soportados de mane-
ra estacionaria, con una cinta circulante sin fin en la
que estén soportados de forma basculable desde el plano
de las aletas unos érganos de arra%tre gue, durante la
aplicacién de las aletas, estdn conducidos con patines
deslizantes en una cadena de guia circulante sin fin, que
puede moverse en sentido opuesto al de movimiento de los
érganos de arrastre, paralelamente a los mismos, y cuyo
ramal contiguo, paralelo al ramal de trabajo de la cinta
'
de los drganos de arrastre, estd provisto de una plurali-
dad de zapatas de apoyo al menos en el tramo de los tubos
que se va a dotar de aletas, estando previstos en la zona
de cambio de la cinta de los érganos de arrastre desde el
ramal vac{o al ramal de trabajo unos medios de gufa para
levantar nuevamente los drganos de arrastre hasta su posi
cién de transporte.

En este dispositivo conocido, los medios de guia,
que levantan nuevamente los érganos de arrastre basculados
degde su posicidn de transporte a su posicidn de fuera de
intervencién, llevédndolos a su posicidn de transporte, con
sisten en una chapa de guia dispuesta en la zona de cam-
bio de sentido de la cinta de los érganos de arrastre v
curvada en forma de cuarto de circunferencia aproximada-
mente, la cual se extiende desde el ramal superior de la
cinta de los érganos de arrastre hasta aproximadamente el
centro del espacio comprendido entre los ramales superior
e inferior de dicha cinta. Los patines deslizantes de los
érganos de arrastre que se conducen sobre la cadena de zZa,

patas de apoyo durante el proceso de aplicacidn de las
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aletas son aprisionados por esta chapa de gufa aproxima-

damente a la mitad de la altura entre los ramales superior
e inferior de la cinta de los 6rganos de arrastre, condu
ciéndose entonces dichos patines sobre esta chapa de gufa
de tal manera que los érganos de arrastre son levantados
a su posicidén de transporte vertical hasta que son trans
feridos seguidamente del extremo de esta chapa de gufa
curvada en forma de cuarto de circunferencia al extremo
de la cadena de zapatas dé apoyo delantero en el sentido
de movimiento de dicha cadena, intercalando eventualmen-
te un camino de gufa rigido horizontal,

Se ha demostradb que, debido al rozamiento de
deslizamiento entre la chapa de guia rigida, dispuesta
de forma estacionaria y configurada en forma de cuarto de
circunferencia aproximadaﬁente, Y los patines deslizantes
de los 6rganos de arrastre, la chapa de guia en particu~
lar estd expuesta a un desgaste extraordinariamente inten
so, Egte desgaste repercufe desventajosamente sobre todo
en el extremo superior de esta chapa de gufa dispuesta de
forma estacionaria, donde la misma sélo puede recibir un
espesor muy pequefio a fin.de conseguir un paso lo més sua
ve posible de los patines deslizantes de los drganos de
arrastre desde la chapa de gufa a la cadena de zapatas de
apoyo subsiguiente, Ademds, los patines deslizantes de los
érganos de arrastre, que estdn conducidos sobre la cadena
de zapatas de apoyo que sigue a la chapa de gufa curva,
estdn sometidos también en la zona de la chapa de gufa cur
va a un desgaste relativamente intensoc que acorta su dura
cidn,

Bl invento se ha planteado el problema de elimi
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nar estos inconvenientes del dispositivo conocido de apli
cacidn de aléetas, es deci;, aumentar su duraecién, en par
ticular la de los medios de gufa y los patines deslizan-
tes, mediante la reduccidn del desgaste de las partes de
la méquina diépﬁestas en la zona de cambio de sentido,
Este problema se resuelve segin el invento por

el hecho de que cada érgano de arrastre estd{ provisto la

. teralmente, junte a su patin deslizante conducido sobre

la cadena de zapatas de apoyo, de al menos un patin des-

lizante adicional que, durante el cambio de la cinta de

" los 6rganos de arrastre desde el ramal vacfo al ramal de

trabajo, estd conducido sobrg un rodillo de guia dispues
to en esta zona y libremente giratorio en torno a un eje
o 4rbol que se extiende perpendicularmente al plano de mo
vimiente de la cinta de los 4rganos de.arrastre.

Como consecuencia del hecho que para el levan-
tamiento de los érganocs de arrastre cada uno de éstos es-
td provisto de al menos un patin deslizante adicional, se
consigue el efecto de que, durante el cambio de la cinta
de los érganos de arrastre desde el ramal vacfo al ramal
de trabajo, el patin deslizante establezca contacto entre
estos dos ramales con la superficie periférica del rodillo
de guia y, una vez que ha llegado a aplicarse con su su-
perficie de deslizamiento contra el rodillo de gufa, arrag
tre con cierre de rozamiento a este rodillo de guia sopor
tado de manera libremente giratoria, de modo que se evita
un rozamiento de deslizamiento entre los patines deslizan
tes y el rodillo de gufa. Los érganos de arrastre, que
cuelgan libremente en el ramal inferior de la cinta de los

érganocs de arrastre, son levantados nuevamente hasta su
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posicién de transporte durante este movimiento de giro
del rodille de gufa, de modo que, al pasar del rodillo

de gufa a la cadena de zapatas de apoyo que sigue de pre
ferencia inmediatamente, pueden apresar las chapas de ale
tas, suministradas preferiblemente por una éstampadora,

y enchufarlas sobre los tubos gue se van a dotar de ale-
tas,

Debide a que se evita un rozamiento de deslizamieg
to entre los patines deslizantes de los 6rganos de arras-
tre y el rodilio de gufa libremente giratorio, asociado
con ellos, se reducen en varias veces con respecto a la
clase de construccidn conocida tanto el desgaste de los
patines deslizantes como el desgaste de los medios de guia
que provocan el nuevo enderamiento de los érganos de arraé
tre. Particularmente, la duracidén del rodillo de gufa. pro
puesto segin el invento es varias veces mayoxr que la dura
cién de la chapa de gufa curva rigida empleada en la clase
de construccidén conocida, de modo que desaparecen los tiem
pos de paro necesarios en la clase de construccidn conoci
da para el recambio frecuente de los medios de gufa rfgi-
dos, sometidos a un desgaste muy intenso, para.el nuevo
enderezamiento de los 4rganos de arrastre hasta su pdsi-
cién de transporte, asi como también para el recambio re-
lativamente frecuente de las zapatas de deslizamiento de

los patines deslizantes,

Se ha visto que es especialmente conveniente dis
poner los médies que provocan el cambio de la cadena de
zapatas de apoyo desde el ramal vacfo al ramal de trabajo
sobre el mismo eje o 4rbol en que esti soportado de mane-

ra libremente giratoria el rodillo de gufa, El cambio de
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~ la cadena de zapatas de apoyo desde el ramal vacfio al ra-

mal de trabajo se realiza en este caso en las proximida-
des inmediatas del rodillo de gufa, el cual estf dispues
to en la zona de cambio de la cinta de los 4rganos de arrag

.

tre desde el ramal vacfo al ramal de trabajo. Esto tiene

- la ventaja de que los patines deslizantes asociados con

la cadena de zapatas de apoyo se apoyan con su superficie

. de deslizamiento a tope sobre la superficie de guia de la

cadena de mordazas de apoyo en el momento en que los pa-
tines deslizantes dispuestos lateralmente con respecto A
los patines primeramente mencionados quedan libres de la

periferia de los rodillos de gufa asociados con ellos y

' dispuestos lateralmente desplazados con respecto a la caw

dena de zapatas de apoyo, de modo que los érganos de arras
tre se mantienen de forma segura en su posicidén de transe
porte, sin que tengan que preverse gufas de deslizamiento
adicionales entre el rodillo de gufa y el extremo de su
superficie de guia,delanteroc en el sentido de movimiento
de la cadena de zapatas de apoyo,

En una forma de ejecuciGn conveniente del inven
to cada érgano de arrastre estf provisto, en la zona cen=
tral de su anchura, de un patfn deslizante que se conduce
s;bre la cadena de zapatas de apoyo ¥, al menos en una de
las zZonas laterales de su anchura, de un patin deslizane-
te que sge tonduce sobre un rodillo de gufa, Sin embargo,
existe también la posibilidad de dotar a cada drganc de
arrastre, a ambos lados del patin deslizante dispuesto en
el centro, de sendos patines deslizantes adicionales dis~

puestos simétricamente con respecto al centro del érgano

‘de arrastre, cada uno de los cuales se conduce durante el
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cambio de la cinta de los 8rganos de arrastre desde el ra

mal vacio al ramal de trabajo sobre uno de dos rodillos de
guig dispuestos paralelos entre sf y a ciefta distancia
lateral uno de otro.

Estas formas de ejecucidén entran en considera-
cién sobre todo para dispositivos de aplicacién en los que
s6lo un nlimero reducido de tubos es provisto simulténeameé
te de aletas, por ejemplo, dispositivos de aplicaciédn pa-
ra la colocacién simultdnea de aletas en uno a tres tubos
dispuestos paralelamente entre si,.

En los casos en los que el dispositivo propuesto
segin el invento estd destinado a la aplicacidn simultdnea
de aletas a un ndmero mayor de tubos yuxtapuestos por me-
dio de drganos de arrastre que apresan simultédneamente va-
rias aletas dispuestas una junto a otra, por ejémplo, para
la aplicacién siﬁulténea de aletas a cuatro o mds tubos yﬁg
tapuestos, se propone, en cambio, segin el invento que la
gufa de movimiento para los Srganos de arrastre esté coms-
titufda por al menos dos cadenas de zapatas de apoeye dis-
puestas paralglas entre sf y a cierta distancia una de otra
Y que en cada drgano de arrastre estén previstos al menos
dos patines deslizantes dispuestos a cierta distancia la-
teral uno de otro, cada uno de los cuales esté conducido
sobre una de las cadenas de zapatas de apoyo, y que cada
érgano de arrastre esté provisto entre estos patines desli

zantes de al menos un patin deslizante adicional que esté

conducido sobre un.rodillo de gufa libremente giratorio du

rante el cambio de la cinta de los 8rganos de arrastre des

de el ramal vacfo al ramal de trabajo,

En efecto, se ha demostrado que, al aplicar si
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junto a otro, la resistencia de rozamiento de las aletas

sobre los tubos se hace en conjunto tan grande que, em-

pleando solamente un patin deslizante que se conduzca so-

bre una cadena de zapatas de apoyo, las fuerzas transmiti
4

das por los patines deslizantes a la cadena de zapatas de

apoyo resultan tan grandes que la cadena de zapatas de apo

yo y los patines deslizantes quedan sometidos a un desgas

te muy intenso. En la forma de ejecucidn anteriormente ex

plicada del invento las fuerzas transmitidas por los pati

. nes deslizantes a las cadenas de zapatas de apoyo se man-

tienen tan pequefias que se evita un desgaste inadmisible-

mente intenso de las zapatas de apoyo y los patines des-

lizantes, El espacio intermedio existente entre las cade-

nas de zapatas de apoyo se aprovecha en este caso de for-

ma ventajosa para la disposicidn, en la zona de cambio de

sentido de la cinta de los érgancs de arrastre, de uno o,
eventualmente, también dos rodillos de guia soportados de
manera libremente giratoria y dispuestos paralelamente en
tre s{ y a cierta distancia uno de otro, sobre los cuales
se conducen uno o varios patines deslizantes adicionales
dispuestos entre los patines deslizantes de los érganos
de arrastre que se conducen sobre las cadenas de zapatas
de apoyo. El rodillo de gufa o los rodillos de gufa para
el enderezamiento de los érganos de arrastre hasta su pPo=-
sicifén de transporte estd o estdn en este caso desplaza-
dos lateralmente con respecto a las dos o m4s cadenas de

zapatas de apovyo de modo que las cadenas de zapatas de apo

Yo pueden ser desviadas del ramal inferior al ramal de tra

_baio en las proximidades inmediatas de los medios de guifa
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que desvian la cinta de los Srganos de arrastre desderel
ramal inferior al ramal de trabajo, con lo gque en el mis
mo momento en el que el o los patines deslizantes de los
6rganos de arrastre se elevan desde la superficie perifé
5 rica del o los varios rodillos de gufa, los patines des-
lizantes asociados con las cadenas de zapatas de apoyo
vienen a aplicarse con la superficie de gufa de las cade
nas de zapatas de apoyo y se mantienen de manera segura
en su posicidn de transporte, sin gque tengan que prever-

10 se gufas de deslizamiento adicionales entre el rodille
de gufa o los rodillos de guia y el extremo de su super-
ficie de gufa delantero en el sentido de movimiento de
las cadenas de zapatas de apovyo,

Cada érgano de arrastre posee preferiblemente

15 dos patines deslizantes conducidos sobre dos cadenas de
zapatas de apoyo diquestas paralelas entre sf, los cua-
les estdn dispuestos simétricamente con respecto a un Pa
tin deslizante previsto en el centr; del érgano de arras
tre y-que se conduce sobre el rodillo de gufa, Esto tie-:

20 ne la ventaja de que cada érgano de arrastre es levantaw
do uniformemente por ambos lades hasta su posicidn de trans
porte durante el cambio de la cinta de los Srganos de arfag
tre desde el ramal inferior al ramal de trabajo, quedandq
exclufdo todo ladeo del Srganoc de arrastre.

25 Se ha visto también que es conveniente que to-
dos los patines deslizantes de caaa 6rgano de arrastre
posean sustancialmente la misma configuracidén, en parti-
cular las mismas dimensiones en altura. Ademds, es reco-
mendable darra todos los rodillos de gufa de un disposi-

30 tivo de aplicacidén de aletas sustancialmente la misma con

1b=3-72 -9
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figuracién, en particular el mismo difmetro, y disponer-

los éobre el mismo eje o érbol. Esto tiene la ventaja de
que los distintes patines deslizantes de los érganos de
arrastre, independientemente de que sirvan para la conduc
cidén sobre uné,‘dos o mis cadenas de mordazas de apoyo
dispuestas una junto & otra o para la conduccidn sobre
uno o dos rodilles de gufa yuxtapuestos, son recambiables
entre sf, de modo que resulta suficiente una forma de eje

cucién de los patines deslizantes, lo que simplifica y fa

. cilita el mantenimiento de existencias en almacén, Lo mis

' mo se aplica anilogamente para los rodillos de gufa, los

cuales, cuando estdn previstos dos rodillos de gufa, se
disponen sobre el mismo eje o drbol, de modo que a ambo;
lados de los 6rganos de arrastre tiene lugar un endere%a-
miento totalmente uniforme de los mismos hasta su posicidn
de transporte,

La superficie de gufa de la cadena o cadenas de
zapatas de apoyo se dispone convenientemente en un plano
que es tangente a la superficie periférica de cada rodillo
de guia, Esto tiene la ventaja de que el paso de losg pati
nes deslizantes de los Srganos de arrastre desde el o los
rodillos de guifa a la cadena o cadenas de zapatas de apo-
yo dispuestas lateralmente desplazadas con respecto a. elles
se desarrolla de manera especialmente suave ¥ exenta de
perturbaciones,

Cada rodillo de gufa se fabrica conveniéntemente
de un acero resistente al desgaste o templado supefficial
mente., De este modo se puede aumentar ain considerablemen
te la duracién de los rodillos de gufa con respecto a las

chapas de gufa curvas empleadas hasta ahora, que estdn he
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chas de acero normal de construccién,
Otra forma ventajosa del invento consiéte en

que el eje sobre el que estédn soportados de manera libre
mente giratoria el rodillo o los rodillos de gufa, estd
realizado al misme tiempo a manera de drbel de acciona=-
miento para:. la cadena o cadenas de Zzapatas de apoyo, Con
ello resultan una forma constructiva especialmente compac
ta y la posibilidad de hacer que el cambio de la cadena

o cadenas de zapatas de apoyo desde el ramal vacfo al ra-
mal de trabajo se acerque especialmente al cambio de la
cinta de los drganos de arxrastre desde el ramal vacio al
ramal de trabajo, lo que tiene como consecuencia las ven-
tajas ya mencionadas anteriormente, Por éonsiguiente, el
4rbol que soporta el rodillo o rodillos de gufa tiene una
funcidén doble, con lo que se simplifica la comnstitucidén
del dispositivo de aplicacién de aletas propuesto seguin

el invento,

Otra forma de ejecucidn conveniente del inven-
to consiste en que el eje de curvatura para la guia reali
zada en forma de semicircunferencia y que transfiere la
cinta de los drganos de arrastre desde el ramal vacfo al
ramal de trabajo estid dispuesta de manera desplazada ha~
cia abajo en pequefia medida con respecto al eje geométrico
longitudinal del eje o 4rbol que soporta el rodillo o rodi
llos de gufa. Esto tiene la ventaja de que la gufa reali-
zada en forma de semicircunferencia aproximadamente'y que
transfiere la cinta de los Srganos de arrastre desde el
ramal vacf{o al ramal de trabajo; ésté dispuesta de manera

desplazada hacia abajo con respecto al .rodillo o rodillos

de gufa para el nuevo enderezamiento de los Srganos de

ullu
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arrastre, de modo que los patines de los 4érganos de arras
tre colgantes en el ramal‘vacio de la cinta de los érga-
nos de arrastre entran primero en contacto con el o los
rodillos de guia en la mitad inferior de la zona: de cam-
bio de sentido Ae la cinta de loslérganos de arrastre vy,
por tanto, se pueden aplicar suave y paulatinamente a la
superficie periférica del rodillo o rodillos de guia,
mientras que el intervalo que queda entre la gufa reali-
zada en forma de semicircunferencia para: la cinta de los
6rganos de arrastre ¥y el rodillo o rodilleos de guia se
hace mids estrecho hacia arriba en forma de hoz, de modo
que los Srganos de arrastre son levantados también suave
y paulatinamente hasta. su posicién de transporte. En es-
te caso, es conveniente también que el eje de curvatura
para la gufa realizada en forma de semicircunferencia
aproximadamente y que transfiere la cinta de los érganos
de arrastre desde el ramal vacio al ramal de trabajo, as{
como el eje geométrico longitudinal del eje o drbol que
soporta el rodille o rodillos de gufa estén dispuestos
en el mismo plano vertical. Esto tiene la ventaja de que
los 6rganos de arrastre estdn levantados a su posicién de
transporte vert?cal en el momento en que su patfn desli-
zante o suspatines deslizantes se encuentran aplicados ai
la seccidn periférica mds alta del rodillo o rodillos de
gufa que toca tangencialmente la superficie de gufa de la
cadena o cadenas de gapatas de apoyo,

En el dibujo se ha ilustrado el invento con ayu
da de un ejemplo de ejecucién, mostrando:
. La figura 1, una vista fragmentaria de un dis-

positivo de aplicacién de aletas con dos cadenas de zapa-
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ral,

La figura 2, un alzado frontal correspondiente
a la figura 1,

La figura 3, la seccidén extrema de un dispositi=
vo de aplicacidn opuesta al dispositivo que suministra
las chapas de aletas, en corte segiin la linea IITI-XIX de
la. figura 4, vy

La figura 4, un corte segin la lfnea IV-IV de
la figura: 3.

Del dispositivo de aplicacidn de aletas propues
to segin el invento se han representado en el dibujo dni=
camente algunas partés de las cadenas de zapatas de apoyo,
de los Srganos de arrastre y de sus patines deslizantes,
as{ como ciertas partes de las gufas de la cinta de los
8rgancs de arrastre y de las cadenas de zapatas de apoyo
¥ los medios de gufa para el nuevo enderezamiento de los
érganos de arrastre hasta su posicién de transporte,

Las zapatas de apoyo 1 de las dos cadenas 2 de
zapatas de apoyo dispuestas paralelas entre si y a escasa
distancia lateral una de otra poseen en vista en planta
una configuracién a modo de paralelogramo aproximadamente,
aparte de las zapatas de apoyo la primera y dltima en el
sentido de movimiento x de la cadena de zapatas de apoyo,
lo que se puede ver en particular en la figura 4, Sus su-

perficies laterales estdn dispuestas aproximadamente para

lelas entre’'si, as{ como aproximadamente paralelas al sen
tido de movimiento x de la cadena de zapatas de apoyo. Las
superficies frontales opuestas entre si de las zapatas de

apoyo eatén dispuestas en direccidn aproximadamente perpen
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dicular a la superficie de gufa superior de las zapatas
de apoyo y discurren en todas las zapatas de apoyo bajo
un: dngulo o de aproxima&amente 40 a 60° con respecto a
los planeos A4 que se extienden.perpendicularmente al sen
tido de movimiénto x de la cadena ?e zapatas de apoyo, La
anchura de las zapatas de apovo 1 asciende sélo a unos 20
a 25 mm, mientras que su altura es sustancialmente mayoxr
con relacién a la anchura,

En las superficies laterales opuestas de las za
patas de apoyo 1 estdn fijadas de forma exactamente alj.
neada y en posicidn mutuamente enfrentada, con ayuda de
remaches, unas e¢lisas 3 que se extienden por toda la al
tura aproximadamente de las zapatas de apoyo 1, Los extrg
mos inferiores 3a de las eclisas 3 estdn realizados en for
ma de eslabones de una cadena de eclisas 4 gue estd dié;
bpuesta por debajo de las zapatas de apoyo 1, Cada segundo
eslabdn de la cadena de eclisas 4 viene formado en este
caso por el extremo inferior 3a de una eclisa 3, de modo
que la longitud de cada zapata de époyo 1, aparte de 1las
zapatas de apoyo primera y dltima en el sentido de movi-
miento x de las cadenas de zapatas de apoyo, es igual a
la longitud de dos eslabones de la cadena de eclisas 4,
En los pasadores de la cadena de eclisas & estdn apoyados
de forma libremente giratoria unos rodillos 5,

Sobre las cadenas 2 de zapatas de apoyo formadas
por las zapatas de apoyo 1 estdn conducidos a deslizamien

to por medio de Patines deslizantes 8 los érganos de arrasg

:tre 6 de una cinta 7 de Srganos de arrastre circulante sin

fin, Los 6rganos de arrastre 6 estdn fijados a cadenas sin

fin 9 de 6rganos de arrastre conducidas cton su ramal de
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trabajo paralelamente a los ejes de los tubos a dotar de

aletas, cuyas cadenas son impulsadas en el sentido de apli
cacidén Y al aplicar las chapas de aletas, Las cadenas 9
de érganos de arrastre constan de eclisas de longitud re
lativamente grande, por ejemplo, 80 a 90 mm de longitud,
que estdn unidas entre sf{ por ejes 10, 11, Cada seéundo
de los ejes 10, 11, es decir, los ejes 1ll, estd realiza~
do en este caso en forma de eje de basculacién en torno
al cual estdn sujetos los érganos de arrastre 6 de mane-
ra basculable en un plano perpendicular a su sentido de
avance y, Los ejes de basculacién 11 sirven, ademés, de
pasadores de cadena y de ejes de desplazamiento para las
cadenas 9 de drganos de arrastre Y presentan con este fin
en sus extremos unos rodillos de rodadura 12 que estdn
conducidosrlateralmente en carriles de gufa 13 de forma
de U del dispositivo de aplicacidn . Asimismo, sobre los
ejes de basculacién 11, inmediatamente hacia dentro y jun
%o a los rodillos de rodadura 12, estdn apoyados de mane~
ra giratoria unos rodillos de transporte 14 gue sirven Pa
Ta engranar en una estrella de cadena de accionamiento pa
ra la‘ cinta de los drganos de arrastre, que no se ha re-
presentado en el dibujo.

Los érganos de arrastre 6 presentan en su zona
superior cuatro escotaduras 15 para recibir cuatro tubos
a.dotar de aletas simultdneamente. Las escotaduras 15 son
més grandes que el didmetro exterior de los tubos, pero
més pequeifias que las chapas de aletas. Los tubos pueden
ser provistos tanto de chapas de aletas individuales inde
pendientes entre si{i como de chapas de aletas que se apli-

can en comin sobre varios tubos y forman simultdneamente
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de este modo elementos de unién para varios tubos,

Los 6rganos de arrastre 6, durahte su posicidén
de transporte vertical, ;stén sujetos en su extremo infe
rior a sopories oscilantes de esquina 16 por medio de tox
nilles o similares. En la zona lat?ral de la anchura de
los 6rganos de arrastre 6 estdn previstos también otros
dos soportes oscilantes dispuestos simétricamente con
respecto al centro del 6rg;no de arrastre 6, cada unoc de
los cuales estd realizado a manera de patin deslizante
8, Entre estos dos patines deslizantes laterales 8 estd
dispuesto, en el centro del 8rgano de arrastre 6, otro
patin deslizante 17 realizado también a manera de SOPOT=
te oscilante, Los patines deslizantes 8 y 17 se extienden
sustancialmente en el sentido opuesto al sentido de avan
ce y de los Srganos de arrastre 6, estando provisto cada
uno de ellos en su cara inferior, por medio de tornillos
o similares, de una zapata de deslizamiento 18 hecha de
material resistente al desgaste, Mediante esta ejecucidn
se ejerce constantemente sobre los 4rganos de arrastre 6
un par de giro en el sentido de un movimiento de bascula
cién opuesto al movimiento de avance Y de los drganos de
arrastre 6.

Los patines deslizantes 4 y 17 poseen la misma
configuracidn, Los dos patines deslizantes laterales 8
estdn dispuestos en este caso simétricamente con respecto
al patin deslizante 17 dispuesto en el centro del dxrgano
de arrastre 6,

La anchura de las zapatas de apoyo 1, medida

transversalmente al sentido de movimiento x de la cadena

de zapatas de apoyo, corresponde a la anchura de los pati

-16=
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nes deslizantes 8. Las dos cadenas 2 de zapatas de apoyéw
estdn dispuestas a una distancia entre sf{ que corresponde
a la separacifn lateral de los dos patines deslizantes 8
de los érganos de arrastre 6,

Los érganos de arrastre 6 se mantienen en su po
sicidén vertical de transporte para las chapas de aletas,
no representadas en el dibujo, debido a que las zapatas
de deslizamiento 18 de los patines deslizantes 8 se des-
lizan sobre las superficies de apoyo formadas por las ca~
denas 2 de zapatas de apoyo, Las cadenas 2 de zapatas de
apoyo estdn realizadas en forma de cadenas de eclisas cir
culantes sin fin y con su ramal de apoyo al menos tan lar
go como el tramo de los tubos que se va a dotar de aletas,
estando provista de zapatas de apoyo tnicamente alrededor
de la mitad de la cadena. El ramal de trabajo de las dos
cadenas 2 de zapatas de apoyo estd conducido paralelamen=-
te al ramal de trabajo de la cadena 9 de drganos de arrag
tre, de tal manera gue las zapatas de deslizamiento 18 de
los patines deslizantes 8 estdn dispuestas paralelas a la,
superficie de gufa de las cadenas 2 de zapatas de apoyo.
El ramal de trabajo de las cadenas 2 de gapatas de apoyo
es impulsado durante el proceso de aplicaqién de aletas
en el sentido x, es decir, en contra del sentido de movi-
miento y de la cinta 7 de los érganos de arrastre,

Las cadenas 2 de zapatas de apoyo estdn conduci
das por un extremo de sus dos ramales sobre dos ruedas 19,

19a de cadena de accionamiento que estdn enchavetadas so-

bre un 4rbol de accionamiento horizontal 20. Las ruedas
19, 19a de cadena de accionamiento, realizadas a manera

de ruedas dentadas, engranan entre los rodillos 5 de las

17w
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El drbol de accionamiento 20 estd soportado por

cadenas de eclisas kL,

cojinetes 21 en la caja 22 del dispositivo de aplicaciédn
de aletas. Un rodillo de gufa 23 estd apoyado de manera
5 libremente giratoria por medio de %n.caSquillo 2L sobre
el 4rbol de accionamiento 20, quedando en posicidn simé-
trica con respecto a las dos ruedas 19, 19a de cadena de
! accionamiento y entre ellas., El rodillo de gufa 23 es de
- acero resistente al desgaste o de acero templado superfi-
10 : cialmente y posee una anchura mayor en relacién con la zZa
pata de deslizamiento central 17 de los 4rganos de arras-
tre 6,
Los carriles de gufa horizontales 13 para los
rodillos de gufa 12 de los Srganos de arrastre 6 estdn
15 " unidos entre si en la zona de cambio de sentido de la cin
" ta de los érganos de arrastre por una gufa semicircular
24 que, al igual que los carriles de guia 13, estd hecha
en forma de U aproximadamente en seccidén transversal, con
duciendo a los rodillos de gufa 12 de los Srganos de arras
20 tre 6 durante el cambiq de la cinta de los érganos de arrag
tre desde el ramal inferior al ramal superior. El eje de
curvatura 25 de los carriles de gufa semicirculares 24 pa
ra la transféfencia de la cinta de los drganos de arrastre
desde el ramal vacio al ramal de trabajo est4 dispuesto en
25 . forma desplazada hacia abajo con respecto al eje longitu~
dinal 26 del é4rbol de accionamiento 20 en una cuantfa a
correspondiente a la mitad aproximadamente del radio del
drbol de accionamiento 20, Sin embargo, el eje de curvatu
ra 25 de los carriles de gufa semicirculares 24 Y el eje

30 longitudinal 26 del 4rbol de accionamiento 20 se encuen-

14-3.72 =18~



tran en este caso en el mismo plano vexrtical medio B-ﬁ;
Las cadenas 2 de zapatas de apoyo estdn condu~
cidas con su cara inferior sobre un camine de gufa hori-
zontal 27 comin para la; dos cadenas de zapatas de apovyo,
5 el cual estd provisto de una escotadura 28 para el rodi-
1lo de gufa 23 en su zona central vuelta hacia dicho ro-
dillo de guia,
Como se desprende en particular de la figura 3,
la superficie periférica del rodillo de gufa 23 es tangen
10 te a la superficie de gufa formada por las dos cadeﬁas 2
de zapatas de apoyo y destinada a los patines deslizantes
8 de los drganos de arrastre 6,
En el lado inferior del rodillo de gufa 23 exis
te una hendidura relativamente ancha entre la superficie
15 periférica del rodillo de gufa 23 y la gufa-lateral 13 o
24 para los rodillos de gufa 12 de los Srganos de arras-
tre 6. Esta hendidura se estrecha hacia arriba en forma
de hoz, de modo que los patines centrales 17 de los 6rg§
nos de arrastre 6 se aplican primero a la superficie pe-
20 riférica del rodillo de gufa 23 a cierta distancia del ra
mal inferior de la cinta de los érganos de arrastre y arras
tran a dicho rodillo, siendo levantados paulatinamente los
érganos de arrastre 6 hasta su posicidn vertical de trang
porte, que han alcanzado‘en el punto mds alto del rodillo
25 de gufa 23, En el momento en el que los 4rganos de arras-
tre 6 estdn totalmente levantados hasta su posicién verti
cal de transporte, los patines deslizantes laterales 8 en
tran en contacto con ei extrem6 de su superficie de gufa
delantero en el sentido de movimiento x de las cadenas 2

30 de zapatas de apoyo, ‘de modo que, al continuar el movimien

14=-3-72 -19-
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to de los érganos de arrastre 6 en el sentido y, las
dos cadenas 2 de zapatas de apoyo pasan a hacerse car-
zo de la conduccidn de los drganos de arrastre 6 de ma
nera exenta de perturbaciones y %acudidas.

La presente solicitud, que corresponde a la
presenta en Repliblica Federal Alemana, el 6 de Agosto
de 1971, bajo el N? P 21 39 382.,8, se acoge a los bene
ficios del Articulo 51 del vigente Estatuto sobre Pro-

piedad Industrial,

REIVINDICACIONTES

Los puntos de invencidn propia y nueva que se
presentan para que sean objeto de esta solicitud de Pa-
tente de Invencidén en Espafia por VEINTE afios, son los
gue se recogen en las reivindicaciones siguientes:

l®,~ Perfeccionamientos introducidos en dis-
positivos para aplicar aletas transversales sobre tu-

bos soportados de forma estacionaria, con una cinta o

-20-
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banda circulante sin fin en la que estdn soportados de
manera basculable desde el plano de las aletas unos &r
ganos de arrastre que, durante la aplicacidn ae las ale
tas, estdn conducidos con patines deslizantesen una ca-
dena de guia circulante sin fin, que puede moverse en
sentido opuesto al de movimiento de los érganos de arras
tre, paralelamente a los mismos, cuyo ramal contiguo,
paralelo al ramal de trabajo de la cinta de los 6rganos
de arrastre, estd provisto de una pluralidad de zapatas
de apoyo al menos en el tramo de los tubos que se ha de
dotar de aletas, estando previstos en la zona de cambio
de la cinta de los dérganos de arrastre desde el ramal
vacio al ramal de trabajo unos medios de gufa para le-
vantar nuevamente los drganos de arrastre hasta su po-
sicién de transporte, caracterizados porque cada 6rgano
de arrastre estd provisto lateralmente, junto a su pa-
tin deslizante conducido sobre la cadena de zapatas de
apoyo, de al menos un patin deslizante adicional que,
durante el cambio de la cinta de los drganos de arrase
tre desde el ramal vacio al ramal de trabaje, estd con
ducido sobre un rodillo de guia dispuesto en esta zona
y libremente giratorio en torno a un eje o 4rbol que
discurre perpendicularmente al plano de movimiento de
la cinta de los d4rganos de arrastre,

'2%, . Perfeccionamientos segin la reivindica-

n21-
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cidén 1%, caracterizados porque los medios que provocan
el cambio de la cadena de zapatas de apoyo desde el ra-
mal vacio al ramal de trabajo estdn dispuestos sobre
.
el mismo eje o drbol en que estd apoyado de manera li-
bremente giratoria el rodille de gufa,
%,- Perfeccionamientdd segin la reivindicacidn

12 o la 22, en los que el patin deslizante que sSe Ccon=
duce sobre la cadena de zapatas de apoyvo estd dispues-
to en la zona central de la anchura del éganc de arras
tre, caracterizades porque al menos en una de las zonas
laterales de la anchura del frgano de arrastre estd pre
visto un patin deslizante adicional que se conduce so-
bre un rodillo de guia,

he,- Perfeccionamientos segfn la reivindica-
cidn 38, caracterizados borque cuando hay dos patines
deslizantes adicionales, cada uno de ellos esti previs
to en posicidén lateral y simétricamente con respecto al
patin deslizante dispuesto en el centro,

#.- Perfeccionamientos segin la reivindica-

c¢idén 12, en los que est4 prevista la aplicacién simui-
tdnea de aletas a varios tubos yuxtapuestos por medio

de 6érganos de arrastre que apresan simultdneamente va-
rias aletas dispuestas una junto a otra, caracterizados

porque la gufa circulante para los drgancs de arrastre

consiste en al menos dos cadenas de zapatas de apoyo

-22-
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dispuestas paralelamente entre si y a cierta distancia
lateral una de otra y porque en cada érgano de arras-
tre estdn previstos al menos dos patines deslizantes
dispuestos a cierta distancia lateral uno de otro, ca=
5 da uno de los cuales estd conducido sobre una de las
cadenas de zapatas de apoyo, y porque cada drganc de
arrastre estd provisto entre dichos patines deslizan-
tes de al menos un patin deslizante adicional que esté
conducido sobre un rodillo de guia libremente giratorio
10 durante el cambio de la cinta de los drganos de arras-
tre desde el ramal vacio al ramal de trabajo,
6%,- Perfeccionamientos segfin la reivindica-
cién 5%, caracterizados porque cada drgano de arrastre
posee dos patines deslizantes conducidos sobre dos ca-
15 denas de zapatas de apoyo dispuestas paralelas entre s{i,
los cuales estdn dispuestos simétricamente con respecto

a ﬁn patin deslizante previsto en el centro del érgano

de arrastre y que se conduce sobre el rodille de gufa.

7%.~ Perfeccilonamientos segin la reivindicae-

20 cién 1% o uha cualquiera de las siguientes, caracteri-
zados porque todos los patines deslizantes de cada érga

no de arrastre poseen sustancialmente la misma configu-
racidn, en particular las mismas dimensiones en altura.

8%,~ Perfeccionamientes segin la reivindica-

R5 cidn 1% o' una cualquiera de las siguientes, caracterizg

/ .

\\
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dos porque todos los roaillos de guia poseen sustancial-
mente la misma configuracidn, en particular el mismo dig
metro, y estdn dispuestos sobre el mismo eje o 4rbol.
!
8,~ Perfeccionamientos segin la reivindica-~

5 ¢idn 12 o una cualquiera de las siguientes, caracteriza
dos porque la superficie de guia de la cadena o cadenas
de zapatas de apoyo estd dispuesta en un plano que es
tangente a la superficie periférica de cada rodillo de
guia,

10 10¢.- Perfeccionamientos segin la reivindi-
cacidén 1% o una cualquiera de las siguientes, caracte-
rizados porque cada rodille de gufa es de un acero re-
sistente al desgaste o templado superficialmente.

11%,- Perfeccionamientos segin la reivindica

15 cidn 12 o una cualquiera de las siguientes, caracteri-
zados porque el drbol sobre el que estdn apoyados de
manera libremente giratoria el redillo o los rodillos
de gufa, estd hecho al mismo tiempo como 4rbol de accio
namiento para la cadena o cadenas de zapatas de apovo.

20 12%,- Perfeccionamientos segin la reivindica
cién 1% o una cualquiera de las siguientes, caracteri-
zados porque el eje de curvatura para la guia que transg
fiere la cinta de los 6rganos de arrastre desde el ra-
mal vac{o al ramal de trabajo y que estd hecha en fore

25 ma de semicircunferencia aproximadamente, estd dispues

23=6=74 24
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ta de manera desplazada hacia abajo en pequefia medida
con respecto al eje geométrico longitudinal del eje o
drbel que soporta el rodillo o los rodillos de gufa.

13%.~- Perfeccionamientos segin la reivindi-
cacién 122, caracterizados porgue el eje de curvatura
para la guia que transfiere la cinta de los 4rganos de
arrastre desde el ramal vacfo al ramal de trabajo y que
estd hecha en forma de semicircunferencia aproximadamen
te, as{ como el eje geométrico longitudinal del eje o
drbol que soporta el rodillo o los rodillos de guia es
tdn dispuestos en el mismo plano vertical.

142, Perfeccionamientos introducidos en dis
positivos para aplicar aletas transversales sobre tu-
bos soportades de forma estacionaria,

Tal y como se ha descrito en la Memoria que
antecede, representado en los dibujos que se acompafian
Y para los fines que se han especificado,

Esta Memoria consta de veinticinco hojas es-
critas a mdquina por una sola cara.

26 JUN, 1974

Madrid,

Psde  AMerto de WY
gy .—_

-~
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