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El invento se refiere @ una disposicidn para
hacer avanzar progresivamente un cuerpo cilindrico en
la direccion de su eje geométrico y es particularmente
aplicable como mecanismo de alimentacion para alimen-
tar electrodos precocidos en hornos eléctricos con re
lacidn al portaelectrodo.

Es sabido que los cuerpos cilindricos pueden
hacerse avanzar en direccidn axial por medio de rodillos
inclinados que estén en contacto de rozamiento con el
cuerpo cilindrico y dispuestos en un alojamiento gira
torio que rodea el cilindro. También es conocido el em
pleo de una correa sin fin inclinada, en contacto de
rozamiento con una parte menor de la superfidie del
cuerpo cilindrico. Ademfs es conocido el empleo de una
correa o banda gin fin que se hace pasar alrededor de
dos rodillos extremos y rodea al cuerpo cilindrico co
mo un anillo doble. Esta dltima construccion es bien
aproplada para hacer avanzar los llamados electrodos
autococidos cuando el mecanismo de slimentacidén usual
mente se agerra alrededor de la parte superior del elec
trodo, cuando la pasta de electrodo no estd endureci-
da y es blanda, y cuando es necesario mantener una pre
gidén igualmente distribuida del portador a lo largo de
la circunferencia del electrodo para evitar que se de

forme la envolvente del electrodo.
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La aisposicién de acuerdo con el invento es
particularmente adecuada para electrodos precocidos.
Consiste en varios rodillos cilindricos dispuestos al
rededor de la circunferencia del cuerpo cilindrico de
tal meners que los ejes geométricos de los rodillos
gean paralelos al eje geométrico del cuerpo cilindrico.
El sistema de rodillos estéd rodeado por uno o mds miem
bros eldésticos que apoyan contra cada uno y todos los
rodillos, comunicéndoles una presion en direccidn ra-
dial contra el cuerpo cilindrico. Los rodillos pueden
hacerse de cualquier meterial conocido; sin emﬁargo,
el acero revestido con caucho esté destinado a los eleg
trodos precocidos.

La presidon de los rodillos contra el cuerpo
cilindrico puede ser tan intensa que la fuerza de frig
cidn entre los rodilles y el cuerpo cilindrico sea su
ficientemente grande pera transportaer el peso del cuer
po cilindrico. Los electrodos precocidog y otros cuer
pos cilindricos homogéneos pueden exponerse a presio-
nes relativamente altas compsrado con un electrodo de
autococeidn en que la presidn se ejerce contra una en-
volvente de acero relativamente débil, con pasta liqui
da dentro;

Los rodillos y los miembros elésticos se mon

tan en un alojamiento cilindrico envolvente de, por
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ejemplo, acero, Los miembros elésticos estdn coneccta~
dos a este alojamiento de tal mansra que estan asegu-
ran contra rotacidn con relacion azl alojamiento.

‘7 Los rodillos descansan por un extremo en un
plano helicoidal, que estd rigidamente conectado al alo
jamiento de tal manera que cada rodillo estd vertical
mente escalonado con relacidn a los otros. Asi, los ro-
dillos formerén juntos un cinturdn helicoidal alrede-
dor de la superficie del cuerpo cilindrico.

La distancia vertical entre los dos extremos
del plano helicoidal representa la pendiente total del
plano helicoidal. Estos dos extremos pueden soldarse
juntOS‘é través de un miembro distanciador de modo que
los rodillos queden libres para trasladarse vertical-
mente de un extremo del plano helicoidal al otro.

Cuando el alojamiento se hace girar alrededor
del cuerpo c¢ilindrico, los rodillos rodarén a lo largo
de la circunferencia del cuerpo cilindrico. Como lo®
rodillos descansan en el plano helicoidal, también se
moverdn simulténeamente en direccion vertical al tiem
po que giran alrededor de su propio eje geométrico y
elrededor del cuerpo cilindrico, en correspondencia
con la pendiente del plamo helicoidal sobre el cual
descansan, Cada vez que un rodillo ha llegado & extre

mo superior del plano helicoidal, se libera la presidn
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radial del miembro eldstico externo y el rodille queda
libre para moverse verticalmente & la posicidn de par
tida al comienzo del plano helicoidal. Asi, uno de los
rodillos estard siempre libre de la presidn radial del
miembro cil{ndrico envolvente.

Cuando el alojamiento de los rodillos y el
plano helicoidal han girado 360%2, todos los rodillos
se habrén movido verticalmente en la mitad de la dis-
tancia de la pendiente total del plano helicoidal, es
deoir han rodado & lo largo de 1802 de la circunferen
cia del cuerpo cilindrico. El cuerpo cilindrico se ha
bré desplazedo también verticalmente, en el mismo es-
pacio de tiempo, en una distancia que es igual a la
mitad de la pendiente del plano helicoidal,

El par de torsidn que es trensmitido al cuer
po cilindrico por el giro, puede eliminarse empleando
dos disposiciones de giro que estén ubicadas yna enci
ma de otra, que pueden girer en sentidos opuesitos ¥y
gulades segin hélices de pasos opuestos., Como los alg
jamientos se hacen girar en sentidos opuestos ambos
sistemes hardn avanzer el cuerpo cilindrico en la mig
ma direccion axial.

La disposicidn se describird en lo que sigue
en relacidn con electrodos precocidos en hornes de fu

gién eléctricos, donde puede emplearse para la alimen
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tacidn continua o discontinua del electrodo con relacidn
al portaelectrodo, en correépondencia con el consumo de
electrodo en el hormo.

Un ejemplo de realizacidn del invento en rela
cidn con tal alimentacidn de electrodo, se ilustira es-
quemdticamente en los dibujos Figuras I y II, donde la
Figurs II es un corte horizontal a través del electrodo
segun la linea A-A de la Figura I.

' En las Piguras, 1 es el electrode y 2 es la eg
tructura de soporte que sostiene el portaselectirodo., Isa
estructura de soporte se sostiene por medio del elevador
del electrodo que no se muestra en los dibujos. 3 y 4 ig'
dican los dos alojamientos cilindricos que estdn conec-
tados a rotacidn a la estructura de suspensidn 2. Cada
alojaemiento de rodillos contiene varios rodillos 5, y la
disposicidn cilindrica eldstica 6 que estd constitufda
por miembros eldsticos conocidos. Los rodillos 5 descan
san en el plano helicoidal % por medio de bolas u otras
disposiciones de rodadura 8, en forma conocida. La Figu
re muestra a los rodillos descaensando en un plamo heli-
coidal dispuesto bajo de los rodillos, pero, por supues
t0, pueden también estar suspendidos de un plano heli-
coidal que esté diépuesto por encima de los rodillos.

Los rodillos también puede estar confinados en

tre dos planos helicoidales, uno debajo y otro encima de
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los rodillos. 9 indice un anillo que actia como gufa pa
ra los rodillos, de tal manera que se mantengan siempre
a una distancia fija entre sf, y simultdneamente, el
miembro gufa hace que los rodillos sean mantenidos en

5 una posieidn que es paraslela al eje geométrico del eleg
trodo. 10 indica el miembro de conexidn entre los extre
mos inferior y superior del plano helicoidal. Esta cong
xidn es tal que, cuando un rodillo pasa a través del
nmiembro de conexidn, serd antomdticamente liberado de la

10  presidn del miembro eldstico 6 y serd devuelto de nuevo
a la posicidn de partida en el plano helicoidal.

En la Figura 1, la transmisidn 11 estd dispueg
ta entre los dos alojamientos de rodillos. La transmisidn
ge dispone de tal manera que los dos alojamientos son

15 accionados en sentidos opuestos. La transmigidn puede,
por supuesto, efectuarse de cualquier menera conocida y
con medios conocidos, bien comin para varios alojamien-
t08 0 bien separadamente pars cada alojamiento separado,
La transmisidn puede disponerse ventajosamente con un va

20 riador de velocidades gradual. Los medios de conduccidn
pueden invertirse, de modo que la disposicidn pueda em-

plearse para bajar lo mismo que para levantar el electro

doe.
El sistema o sistemas de rodillo debe dimen-
25 sionarse de tal manera que puedan soporter el peso mdxi
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mo total del electrodo, de modo que la disposicidn pueds
emplearse para levantar el electrodo en‘oircunstancias
en que haya cesado totalmente el agarre del portaelec-
trodo alrededor del electrodo.

5 El invento se describe en lo que antecede en
relacidn con dos sistemas de rodillos para cada electro
do, pero por supuesto, es posible emplear cualquier nd-
mero de sistemas de rodillos que sea adecuado al peso y
dimensiones del electrodo u otros cuerpos cilindricos a

10 hacer avanzar.

En algunos cagos puede ser necesaria la posibi-
lidad de hacer girar los alojamientos independientemente
entre si, por ejemplo durante la introduccidn de una
nueva seccidn de electrodo precocido.

15 El invento se ha descrito antes y se ha ilus-
trado en conexidn con la alimentacidn axizl de cuerpos
cilindricos verticales. Sin embargo, es evidente que tam
bién puede utilizarse para hacer avanzar cuerpos cilin-
dricos cuyos ejes geométricos sean horizontales o estén

20 inclinados cualquier dngulo con respecto al plano hori-

| zontal.

Bsta solicitud, que corresponde a la presenta
da en Noruega, el 14 de Septiembre de 1.972, bajo el ni
mero 3269/72, se acoge & los beneficios del artfculo 51.del

25 vigente Egtatuto sobre Propiedad Industrial.
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REIVINDICACIONES

Los puntos de invencidn propia y nueva, que se
presenten para que sean objeto de esta solicitud de Pa~-
tente de Invencidn en Espafia, por VEINTE efios, son los
que se recogen en las reivindicaciones siguientes:

18 .~ Disposicidn para hacer avanzar progresi-
vamente un cuerpo cilindrico, especialmente electrodos
precocidos en hornos de fusidn eléetricos, caracterizada

por varios rodillos que rodean el cuerpo cilindrico con

- sus ejes geométricos paralelos al eje geométrico del cuer

15
20

25

2010.73
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po eilindrico, siendo verticalmente desplazable ocada ro
dillo a lo largo de un plano helicoidal, que también ro
dea el cilindro y en la que la presidn de contacto nece
saria de los rodillos contra el cuerpo cilindrico se e~
fectda por uno o mds miembros eldsticos que rodean el oi
lindro y a los rodillos, estando rigidamente conectados
los miembros eldsticos a un alojamiento giratorio exter
no, gque rodea a los rodillos y al plano helicoidal.

2¢.~- Disposicidn como en la reivindicacidn 1e,
caracterizade porque los rodillos estdn soportados en el
plano helicoidal por medio de bolas u otras disposicio-

nes de rodadura.
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3e,~ Disposicidn como en la reivindicacidn 1e,
caracterizada por un anillo o disposicidn similar que
mentiene 1los rodillos a una determinada distencia entre
si.

| 48,- Digposicidn como en la reivindicacidn 18,
caracterizada porque los extremos inferior y superior
del plamo helicoidal estdn conectados de tsl manera que
un rodillo que hs llegado al extremo superior del plano
helicoidal, serd liberado automdticamente de la presidn
radial del miembro eldstico externo, de tal manera que
el rodillo pueda trasladarse en direccidn vertical li-
bremente, hasta la posicidn de partida em el extremo in
ferior del planc helicoidal.

58 .~ Disposicidn como en la reivindicacidn 18,
caracterizads porque los rodillos en cada sistema de ro
dillos estdn confinados entre un plano helicoidal supe-
rior y un plano helicoidal inferior.

68,« Disposicidn como en la reivindicacidn 12,
caracterizada por dog sistemas de rodillos que pueden
girar en sentidos opuestos y guiados segin hélices de
pasos opuestos.

72.- Disposicidn como en la reivindicacidn 12
y 52, caracterizada porque los dos sistemas de rodillos

pueden hacerse girar independientemente uno de otro.
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82.~- Disposicidn para hacer avanzar progresi-
vamente un cuerpo cilindrico.
Tal y como se ha degerito en la Memoria gque an
tecede, representado en los dibujos que se acompafian ¥y
5 para log fines que se han especificado.
Esta Memoria consta de once hojas escritas a
méquina por una sola cara.
Madrid, ‘;g.} © T 107
P.A.
Ave:f

Yor s o 4
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