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MEMORIA DESCRIPTIVA para solicitar

PATENTE IE INVENCION en ESPATA por VEINTE afios
A nombre de COVRAD LIMITED

entidad briténica

establecide en Sir Henry Parkes Road, Canley, Coventry,

Warvwickshire, Inglaterra.
por: YUNA MAQUINA ONIULATORAM
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BEsta invencién se refiere a méquinas formadoras de
ondulaciones del tipo en el que una tira, l4mina, alambre o ma-
terial similar es conformado con ondulaciones al ser hecho pa-
sar entre dos rodillos de matriz giratorios que tienen dientes
que engranan entre si, siendo formadas las ondulaciones por las
puntas de los dientes de un rodillo de matriz que presionan el
mabterial contra las rafces de los dientes del otro rodillo de
matriz,

De acuerdo con la invencién, una méquina formadora
de ondulaciones incluye dos rodillos de matriz giratorios for-
mados con dientes que engranan entre si, entre los cuales es
hecho pasar el material a ondular, medios de accionamlento pa-—
ra hacer girer dichos reodillos de matriz, y medios de oscila-
c¢ién dispusstos para hacer que la velocidad angular relativa
de dichos rodillos de matriz cambie durante su rotacién de mo-
do que la velocidad angular de un rodillo de matriz es menor o
mayor que su velocidad angular media cuando el radio del punto
de sus dientes instantédneamente en contacio con los dientes del
otro rodillo es mayor o menor, respectivamente, que el radio del
cfrculo primitivo de dicho un rodille de matrisz.

Convenientemente, los medios de oscilacién esién dis-
puestos para hacer oscilar a ambos rodillos de matriz alrededor
de sus respectivos ejes de rotacifn en fase opuesta.

Los mediog de oscilacién pueden disponerse para au-—

mentar la velocidad angular de un rodillo ocon relac%bn al otro



cuando una rafz de diente de dicho un rodillo estd en contacto

con una punta de diche otro rodillo y disminuir la velocidad

angular de dicho un rodillo con relacién al oiro cuando una

punta de dicho un rodillo esté en contacto con una rafz de di-
5 cho otro rodillo.

Los rodillos de matriz pueden estar monta-
dos en cojinetes para girar alrededor de ejes fijos de rota-
cién, estando conectados ambos rodillos de matriz a través de
medios de Arbol a ruedas dentadas de engrane, estando conec—

10 tado al menos uno de dichos rodillos de matriz a la rueda den-
tadsa de engrane correspondiente a través de juntas universales,
estando montads una primera de dichas ruedas dentadas de engra—
ne para girar alrededor de un eje fijo, y medios para hacer
que lz segunda de dichas ruedas dentadas de engrane ruede de

15 una parte a otra alrededor de parte de dicha primera rueda den-~
tada de engrane cuando dichos rodillos de matriz son accionados,

Alternativamente, la méquina puede incluir
un par de 4rboles accionados a velocidad angular constante, es—
tando conectados dichos 4rboles a los respectivos rodilles de ma

20 triz para accionarlos, e incluyendo el accionamiento desde al me

nos uno de dichos 4rboles al correspondiente rodillo de matriz

un par de Juntas de Hooke dispuestas para producir variaciones
sinusoidales en la velocidad angular del rodillo de matriz accio

nado por ellas.

25 Se describirén realizaciones de la invencién,
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a tffulo de ejemplo solamente, con referencia a los dibujos,
que son de naturaleza diesgramética, y en los que:

la figura 1 es un alzado de extremo de
parte de dos rodillos de matriz,

La figura 2 es una vista en perspectiva
de una realizacién de la invencién,

La figura 3 es un alzado de otra realiza-
cibén de la invencién,

La figura 4 es una vista, a mayor escala
que la figura 1, de parte de un rodillo de matriz, que mues-
tra superficies de corte de celosfa,

La figura 5 es una vista por la flecha V
de la figura 4,

La figura 6 es un alzado lateral de un ro~-
dillo de matriz, con una parie agrandada para mostrar las su-
perficies de corte de celosia, ¥y

La figura T es una vista de parte de un ro-
dillo de matriz que musstra una forma alternativa de diente,

Con referencia a la figura 1 de los dibu-
Jjos, dos rodillos de matriz idénticos 10, 11 tienen 4rboles
montados en cojinetes (no mostrados) para girar alrededor de
sus respectivos ejes 12, 13, Los rodillos de matriz 10, 11
tienen igual nfmero de dientes de engrane mutuo, rectos, idén-~
ticos 14 dispuestos paralelos a los ejes de rodille 12, 13,

Log rodillos de matrig 10, 11 se utilizan



para formar ondulaciones en una banda de hoja de aluminio 15
que es alimentada a la distancia de agarre de los rodillos
de matriz 10, 11 desde el lado derecho como se muestra en la
figura 1 y que sale por el lado izquierdo de la distancia de

5 agarre en forma ondulada, y el problema consiste en formar
ondulaciones que tengan esquinas pronunciadas regularmente es
paciadas 16A entre puntas 16 y flancos 17.

Las puntas 18 de los dientes 14 pueden es—~

tar formadas como arcos de circulos cuyos centros son los Tres—

10 pectivos ejes 12, 13, De manera similar, las ralfces 19 de los
dientes 14 pueden estar formadas como arcos trazados alrededor
de log respectivos ejes 12, 13. Los dlentes tienen formadas eg-
quinas pronunciadas 18A (es decir, esquinas de radio pequeiio
con relacifn a la altura de diente, por ejemplo del orden de

15 cinco centfsimas de milfmetro de radio) entre las puntas 18
y flancos 20, y también esquinas pronunciadas similares 194 en-
tre lag rafces 19 y los flancos 20, Los rodillos 10, 11 pueden
estar cargados por muelle uno hacia oiro, pero pueden mantener
se con un espaciamiento predeterminado fijo, de modo que la

20 holgura entre el punto de contacto de una punta 18 y la rafz
cooperante 19 sea sustancialmente igual 2l grosor de la bande
15, dependiendo la disposicibén adoptada de la rigidez de la
banda 15 y de la configuracién de los flancos 17 requerida, Los
flancos 17 pueden ser formados con celosfas de manera conocida,

25 por la provisi6n de dientes de corte de celosia en los flancos

2.7.73 - 5 -
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20 do los dientes 14, como se describird en lo que sigue. Aun~
gue los flancos 20 ge han mostrado planos, pueden estar forma-
dos como arcos de circulos para evitar la interferencia entre
dientes.,

Se bha visto que si los rodillos de matriz
tienen dientes de evolvente de clreulo y un rodille de ma—
triz es accionado por medios de accionamiento y el otro es
accionado mediante el engrane mutuo de log dientes de los ro-
dillos de matriz, se forman ondulaciones cuyas puntas y ral-~
ces son de longitud inconsistente e indeterminada, Ademds,
tiene lugar un roce de la banda de hoja y se aumenta el des-
gaste de los dientes de los rodillos de matriz., Sin embargo,
se ha visto que por medio de la presente invencibn, puede
formarse de manera exacta y consistente una banda ondulada
que tiene esquinas pronmuciadag disponiendo dientes sobre
los rodilles de matriz que tengan esgquines pronunciadas entre
los flancos y las punitas y entre los flancos y las partes de
ralz, y varisndo cfclicamente la velocidad angular relativa
de los rodillos de matriz de una manera a describir,

De acusrde con la invencién, la velocidad
angular relativa de log rodillos 10, 11 es hecha oscilar a
una frecuencia segin el ntmero de dientes.

En cualquier instante; un rodillo de ma-
triz se mueve a una velocidad angular con relacién a la del

otro rodillo, de tal manera que, por ejemplo cuando una ralz
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19 de un rodillo de matriz est4 en engrane con una punta 18
del otro rodillo de matriz, dicho un rodillo girs relativa-
mente mis répido gue el otro rodillo de matriz. Las veloci-
dades angulares relativas reales en este instante estarédn

5 en la relacitn del radio de la ralz al radio de la punta de
log dientes 14. En la prdctica este cambio en la velocidad
angular relativa se obtiene imponiendo una oscilacitn de cup
va suave sobre la velocidad angular a la gue uno o amhos TO=-
dillos 10, 11 son accionados. Las velocidades superficiales

10 ingtanténeas de los puntos de accibén reciproca de los dientes
14 serdn de este modo sustancialmente idénticas, de modo que
no se produce deslizamiento, Idealmente, al producir ondula-
ciones del tipo mostrado en la figura 1, los rodillos 10, 11
funcionarfan a velocidades angulares fijas, pero diferentes,

15 para una digtancia circunferencial igual a la anchurz de una
punta 18, y luego cambiarfan en las esquinas de las puntas y
a lo largo de log flancos 17 de log dientes a sus otras velo-
cidades angulares fijas apropladas pare la anchura de la si~
guiente punta de diente, Tales cambiog bruscos de velocidad

20 angular no son en general factibles, pero puede obtenerse una
mejora considerable sobre el acclonamiento de velocidad angular
constante comunicando a uno o a ambos de los rodillos de ma-
triz 10, 11 una oscllacién sustancialmente sinusoidal de mag-
nitud apropiada alrededor de sus respectivos ejes de rotacién

25 de modo que en un momento cualquiera el rodillo o cada rodillo

2.7'73 - 7 -
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de matriz hecho oscilar gira a una velocidad mis rdpida, mds
lenta o igual a la velocidad angular media.

Asf, se comprenderid que cuando la punta
18 de un diente de un rodillo esté en engrane con la ralz 19
del diente del otro rodillo, entonces WR = wr, donde :

W = velocidad angular de la punta 18

R = radio de la punta 18

w = velocidad angular de la rafz 19

r = radio de la ratz 19

Con el mecanismo de acuerdo con la inven-
oibfn, hay un punto o linea instantineo de contacio entre los
dientes de los rodillos de matriz y la banda 15 (o, exactamen-
te, dos puntos o lineas espaciadas en el grosos de la banda),
¥y el lugar geombtrico de este contacto de punto o 1linea se
nueve continuamente a lo largo de la hoja en la misma direc~
cidn,

Asf, la velocidad angular relativa entre
los rodillos de matriz varjari entre cero, cuando el punto ins—
tantéineo de contacto esté a la misma distancia radial de los
ejes de rotaciétn de ambos rodillos de matriz, es decir, cuan-
do el punto de contacto se encuentra sobre los flancos de los
dientes en el radio del cIrculo primitivo de ambos rodillos; y
un méximo, cuando el punto instanténeo de contacto est4 una dig
tancia radial méxima de uno de los rodillos y a una distancia

radial minima del otro de los rodillos, es decir, cuando el pun~—
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to de contacto estd sobre la punta de diente de un rodillo y

la rafz de diente del otro rodillo,

La figura 2 muestra en forma diagramf-
tica un mecanismo préctico para accionar los rodillos 10, 11,
que genera al propio tiempo una oscilacién sustancilalmente
sinusoidal del rodille 11 con relacifn al rodillo 10, Los
rodillos 10, 11 estén interconectados por ruedas dentadas
rectas de igual relacibén de engrane 21, 22, conectadas a los
rodillos 10, 11 por unos 4&rboles 23, 24, 25, 26, 27, 28 y jun
tas universales 29, 30, 31, 32, lLas juntas universales estén
dispuestas pare transmitir velocidad angular constante desde
el 4rbol 28 al 4rbol 24, y desde el &rbol 27 al &rbol 23, Los
Srboles 23, 24 y 28 estén montados en cojinetes (no mostra-
dos) en estructura fija. Bl 4rbol 27 estd soportado en coji-
netes en un armazdn que incluye placas 33, 34 unidas por una
barra 35. Las placas 33, 34 egtén pivotadas alrededor del eje
del &rbol 28, Un 4rbol 36 coaxial con el Arbol 28 y montado en
cojinetes fijos comecta la rueda dentada 21, a través de rue—
das dentadas multiplicadoras 37, 38, 39, 40, con una excéntri-
ca 41, Las ruedas dentadas 38, 39 y 40 estén soportadas en &r—
boles giratorios 42, 43 montados en cojinetes fijos, El con~
junto es convenientemente accionado por un motor eléctrico
conectado a uno de los &rboles 24, 36, 42 6 43.

Al ser hecho girar el rodillo 10, el iren

de engranajes hace que gire la excéntrica 41, la cual a su vez

-0 -
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hace que oscile un vistago de conexién 44, en el que ests montada
la excéntrica 41. El v&stago de conexifdn 44 estd también pivo-
tado a la barra 35 de modo que la rotacidn de la excéntrica 41
hace bascular a las placas 33, 34 de manera sustancialmente
sinusoidal alrededor del eje del Arbol 28. Esto a su vez hace
que la rueda dentada 22 ruede de una parte a otra alrededor de
la rueda dentada 21, de modo que la rueda dentada 22 tiene una
ogscilacitn de torsién sustancislmente sinusoidal correspondien—
te superpuesta sobre su velocidad constante., En virtud de la ri-
gidez de torsibn de los 4rboles 23, 25 y 27 y las juntas univer—
sales 29, 31, se transmite al rodillo 11 una pauta de velocidad
angular correspondiente,
Cuando se utiliza una excénirica sencilla

41, la relacién de multiplicacién desde el &rbol 36 al 4rbol
43 tiene que ser igual al nfmerc de dientes de cada rodillo 10,
1l. Alternativamente, en lugar de la excénirica 4l podria es—
tar prevista una leva con uno o més lébulos y dispuesta para,
al girar, hacer oscilar las placas 33, 34. Utilizando una leva
adecuada, es posible superponer una oscilacitn de torsién no
sinusoidal sobre la velocidad de rotacién constante del rodillo
11,

La figura 3 muestra una disposicidn alter-
nativa respecto de la de la figura 2 en la que log rodillos de
matriz 10, 11 son accionados por ruedas dentadas 45, 46 monta-

das coaxialmente sobre los respectivos. rboles de los rodillos
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de matriz 10, 11, las ruedas dentadas 45, 46 son accionadas
por ruedas dentadas helicoidales respectivas 47, 48 montadas
en Srboles 49, 50, que giran en cojinetes (no mostrados), Los
grboles 49, 50 estén conectados a ruedas dentadas iguales 51,
5 52 por 4rholes 53, 54, juntas de Hooke 55, 56, 57, 58 y 4r-
boles estriados telescépicos intermedios 59, 60, Los &rboles
53, 54 estén también soportados en cojinetes (no mostrados).
Lag ruedas dentadas 51, 52 estén engranadas con una rueda den
tada adicional 61 conectada para ser accionada por un motor
10 gléctrico 62 y son accionadas por la misma,

Las juntas de Hooke estén dispuestas de ma-
nera conocida de modo que sean aditivas las variaciones susg-
tancialmente sinusoidales de segundo orden de la velocidad
angular producidas por ellas, De este modo, cuando los 4rbo-

15 les 53 y 54 son accionadog & veloclidad angular constante, los
&rboles 49, 50 serén accionados a la misma velocidad, pero con
una ogcilaclén de torsién sustencialmente sinusoidal de dos ve=
ces por revolucidén superpuesta sobre ellos, La relacibn de
accionamiento entre las ruedas dentades belicoidales 47, 48

20 y sus respectivas ruedas dentadas 45, 46 es igual a la mitad
del nfmero de dientes de los rodillos de matriz 10, 11, La mag-
nitud de la variacifn sinusoidal en velocidad se ajusta movien
do el conjunto que comprende el motor eléctrico 62 y el grupo
de ruedas dentadas 51, 52, 61 en el sentido de acercarlos o

25 alejarlos de los rodillos 10, 11, segfin vengs dispuesto por

2.7.73 -1l -
FC
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las estrlas de los 4rboles 59, 60. Cuando las ruedas dentadas
51, 52 giran en le misma direcci6n, es necesario que las True—
das dentadas helicoidales 47, 48 sean de mano opuesta, Las
Juntas de Hooke esgtén dispuestas angularmente sobre sus 4r-
boles, de modo que cuando un rodillo de matriz 10 es acele-
rado, el otro 1l es retardado, Evidentemente los ejes 12, 13
pueden ser paralelos a los &rboles 49, 50, en cuyo caso las
ruedas dentadas 47, 48 son convenientemente ruedas dentadas
rectas.

Haciendo ahora referencia a las figuras
4 a 6, las figuras 4 y 5 muestran dientes que tienen la misma
forma general que la de los dientes de la figura 1, pero en es—
te caso los dientes tienen medios de corte de celosfa 65 forma=-
dos sobre los flancos 20 de los dientes 14. Los medios de cor-
te de celosfa 65 estén formados cada uno como piezas insertas
en los dientes y comprenden salientes 66 que se exiienden hacia
fuera de las superficies del flanco y oblicuamente para formar
hendiduras y depresiones correspondientes (celosfas) en la ban-
da de hoja, de manera conocida.

Los rodillos de matriz 10, 1l estén cons-
tituldos por discos relativamente delgados, como se indica en la
figura 5, que se montan para formar un rodillo estratificado 67,
figura 6, manteniéndose unidas las léminas individuales entre
placas extremas 68 por pernos 69 que se extienden a su través.

Tal rodillo montado, como se muestra en la figura 6, estd disg-

- 12 -
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puesto de modo que se obtenga la disposicidn deseada de celo-
slas en la banda, en este caso grupos consistentes cada uno
en tres o seis juegos de celoslas que estén espaciados axial
mente unos de otros.

Haciendo shora referencia a la figura 7,
se muestra una forma alternativa de diente para rodillo de
matriz. En egte caso, los dientes 14 tienen cada uno forma
de diente de sierra, consistlendo cadaz una de las puntas 18 y
refces 19 en puntos, consistiende las superficies de los dien
tes en susgtancialmente la totalidad de los flancos 20 gobre
los que estén formados los medios de corte de celosla 65 como
se ha descrito previamente con referencia a las figuras 4 a
6, Tales dientes 14, cuando engranan con dientes de confi-
guracidén similar, producirén ondulaciones de forma de dien—
te de sierra correspondiente, La oscilacifn de los. rodillos
de matriz formados con iales dientes de sierra es similar en
principio a la ya descrita con referencia a la forma alternati
va de diente, excepto que idsalmente la velocidad angular re-
lativa de los rodillos de mairiz se mantendri en su miximo
s6lo durante el instante en gque una punta estd en contacto con
una raiz, Para producir tales oscilaciones pueden emplearse me
dios de oscilacién tal como se describe con referencia a las
figuras 2 y 3, dispuestos para producir una oscilacién sustan
clelmente sinusoidal adecuada para este forma de diente,

Se apreclard que la invencién es partiocu-

-13 -
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larmente adecuada para producir ondulaciones que tengan cem-
bios brucog de direccibn, con regimenes altos. Se conside—
r2 que los rodillos de matriz de la invencidn pueden fun-
cionar satisfactoriamente produciendo tal banda de hoja ondu
lada al régimen de al menos 1,37 metros por segundo,
Evidentemente no es esencial que los ro-
dillos de matriz tengan igual nlmero de dientes, siempre que
se haga el ajuste apropiado a la relacidén de las ruedas den-—

tadag de accionamiento, De manera similar, los dientes pueden

10 tener puntas 18 o rafces 19 planas, o flancos curvadog 20,

15

En la figura 2, lag placas 33, 34 no necesitan ser hechas
oscilar alrededor del eje del 4rbol 28, sino que podrian
hacerse oscilar alrededor de otro eje paralelo al mismo, aun
que eh general esto serd menos conveniente,

La presente solicitud que corresponde a
la presentada en Gran Bretalla, el 16 de Mayo de 1.972, bajo
el nfimero 22,853/72, se acoge a los beneficios del articulo

51 del vigente Bgtatuto sobre Propiedad Industrial.

2,773 -1l -
FC
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RETVINDICACTICNES

Los puntos de invencidn propia y nueva que se
presentan para que sean objeto de esta solicitud de ?atente
de Invencién en Egpafia, por VEINTE afios, son los que se re-
cogen en las reivindicaciones siguientes:

18,~ Una méquina onduladora que incluye dos
rodillos de matriz giratorios formados con dientes queren—
granan mutuamente entre los cuales es hecho pasar el mate-
rial a ondular, medios de accionamiento para hacer girar di-
chos rodillos de matriz, y medios de oscilacién dispuestos pa-
ra hacer que la velocidad angular relativa de dichos rodillos
de matriz cambie durante su rotacion de modo que la velocidad
angular de un rodillo de matriz sea menor o mayor gue su ve=
locidad angular media cuando el radio del punto de sus dien~

tes instantineamente en contacto con los dientes del otro ro~

- 15 =
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dillo sea mayor o menor, respectivamente, que el radio del
circulo primitivo de dicho un rodillo de matriz. ¢

2%~ Una miquina seglin la reivindicacidn
12, en la que los medios de oscilacién esté&n dispuestos pa-
ra hacer oscilar ambos rodillos de matriz alrededor de sus
respectivos ejes de rotacién en fase opuesta,

3%,-~ Una miquine segin la reivindicacién
1t o 22, en la que los medios de oscilacidn estln dispues—
tos para aumentar la velocidad angular de un rodillo con re~
lacibn al ofro cuando una rafz de diente de dicho un rodillo
esté en contacto con una punta de dicho otre rodillo y para
disminuir la velocidad angular de dicho un rodillo con re-—
lacién al ofro cuando una punta de dicho un rodillo ests en
contacto con una ralz de dicho otro rodillo.

42,- Una méquina segn cualquiera de las
reivindicaciones precedentes, en la que los dientes de @di-
chos rodillos de matriz estén truncados, teniendo puntas
planas o ligeramente convexas, y teniendo esguinas pronun-
ciadas entre los flancos de los dientes y las puntas.

5%,~ Una méquina segln una cualquiera de las
reivindicaciones precedentes, en la que los dientes tienen par
tes de rafz planas o ligeramente wmnvexas, y esquinas pronun
ciadas entre los flancos de los dientes y las paries de ratz,

62,~ Una miquina segln cualquiera de las

reivindicaciones precedentes, en la que los flances de los

2.7073 bl 16 b
¥C



10

15

20

“$14719

dientes esgtén provistos de superficies formaedoras de celo~
sfas.

T2,=~ Una miquina segln cualquiera de las
relvindicaciones precedentes, en la que los flancos de los
dientes estén formados como arcos de circulos,

82,.- Una miquina segfin cualquiera de las
reivindicaciones precedentes, en la que las puntas y/b las
ralces de los dientes estén formadas como arcos de circulos,
cuyoc centro es el sje de rotacién del correspondiente ro-
dillo de matriz,

98,~ Una miquina segln cualquler reivindi-
cacién precedente, en la que los rodillos de matriz estén
montados en cojinetes para girar alrededor de ejes fijos
de rotacibn, estando conectados ambos rodillos de matriz a
través de medios de &rbol con ruedas dentadas de engrane, es~
tando conectado al menos uno de dichos rodillos de mairiz
con la correspondiente rueda dentada de engrane a travég de
Juntas universales, estando montada una primera de dichasg
ruedas dentadas de engrane para girar alrededor de un eje fi-
jo, y medios para hacer que la segundas de dichas ruedas den-
tadas de engrane ruede de una parte a otra alrededor de par-
te de dicha primera rueda dentada de engrane cuando dichos
rodillos de matriz son accionados.

108,~ Una méguina segfin la reivindicacién

92, en la que dicha segunda rueda dentada de engrane esté

-17 -
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montada sobre un 4rbol soportado en un armazbn que estd des-
tinado a pivotar alrededor del eje de rotacién de dicha pri-
mera rueda dentada de engrane, y estéd prevista una excéntri-
ca acclonada a una velocidad igual al producto de l& veloci~
dad de rotacifn de la primera rueda dentada de engrene y el
ntmero de dientes de uno de los rodillos de matriz, y un vés-
tago de conexidén en el que estéd montada la excéntrica y que es—
t4 conectado a dicho armazbn para hacerlo oscilar cuando la
excéntrica gire,.

1l¢,- Una méquina segn la reivindicacién
9%, que incluye una leva que tiene uno o més 1l6bulos y que
es accionada a través de un engranaje a una velocidad en re—
lacifén fija con la de la primera rueda dentada de engrane,
estando conectada dicha leva a dicho armazém para hacerlo os—
cilar a una frecuencia igual al nGmero de dientes del rodillo
de matriz conectado a la segundas rueda dentada de engrane,

122,- Una médquina segln cualquiera de las
reivindicaciones 12 a 82, que incluye un par de 4rboles accio-
nados a velccidad angular constante, estando conectados dichos
4rboles a los respectivos rodillos de metriz para accionarlos,
e incluyendo el accionamiento desde al menos uno de dichos
Srboles al correspondiente rodillo de matriz un par de juntas
de Hooke digpuestas para producir variaciones sinusocidales en
la velocidad angular del rodlllo de matiriz accionado por ellas,

138.~ Una miquina segfin la reivindicacién
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122, en la que cada uno de dichos rodillos de matriz Bs accio-
nado desde un 4rbol de velocidad ansular constante a través
de un par de juntas de Hooke, con lo cual la velocidad angu-
lar de ambos rodillos de matriz es hecha ogcilar.

142,~ Una miquina seglin la reivindicacién
132, en la que cada rodillo de matriz es accionado a través
de un husillo y rueda dentada helicoidal, cuya relacién de en—
grane es igual a la mitad del ntmero de dientes del respecti-
vo rodillo de matriz.

152,~ Una médquina segfin cualquiera de las
reivindicaciones 122 a 14%, en la que las juntags de Hooke estén
interconectadas por un 4rbol de transmisibn extensible, con
lo cual puede ajustarse la amplitud de la variacibén en velo-
cidad engular del rodillo de matriz accionado por ellas.

162,~ UNA MAQUINA ONIULALORA.

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

Esta Memoria conste de diecinueve hojas es—

critas & mdquina por una sola cara, 40 e o4n
£3 Jbe 1573
Madrid,
P.A.
f?"li‘ s ol
Fat sl
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