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PERFECCIONAMIENTOS EN HERRAMIENTAS ENFLEJADORAS
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ézﬂﬁuﬁnmé:GERHARD INDUSTRIES LIMITED, entidad inglesa, resi-
dente en: Kilnburst, Rotherham, Yorkshire, 562 585X,

INGLATERRA.

la presente invencién se reiiere a herra
mientas entlejadoras de la clase que comprende medios
para hacer uniones con el fin de sujetar entre si los
extremos superpuestos de un bucle de fleje que se ha ten

5. sado alrededor de un embalaje y medios tensores que com-
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prenden un perro giratorio moleteado que se empuja en contacto
de friceidn con la cara de un extremo del bucle de fleje y se
hace girar para tensar el bucle. Dichas herramientas entleja-
doras se denominardn en adelante como "de la clase definiga".
Algunas herramientas enflejadoras de la clase defini
da son de funcionamiento totelmente manual Yy otras son de fun-
cionamiento totalmente mecdnico, normalmente por medios neumé~
ticos 6 hidrdulicos. Otras funcionan barcialmente & mano y
parcialmente mecdnicamente. Por ejemplo, el dispositivo ten~
Sor a veces ifunciona mecdnicamente pero el dispositivo para ha
cer la unién que sujeta entre si los extremos superiores opuesg
tos del empalme, funciona & mano o, como variante, el disposi-
tivo tensor se hace funcionar a mano ¥y el dispositivo para ha-
cer uniones es un dispositivo mecanoaccionado.

) En la mayoria de las herramientas entlejadoras de
la clase definida cabe la posibilidad de que la union se haga
antes de haverse inducido una tensidén suficiente én el bucle,
por 1o que el presente invento tiene por objeto proporcionar
medios para evitarlo.

El presente invento congiste en una herramienta en-
flejedora de la clase definida que comprende un dispositivo seg
Sor, que responde al movimiento en conjunto del berro giratorig
que tiéne por lo menos un componente en una direccion perpendi
cular al fleje y hacis un soporte en el lado distante del fle-
je, con el fin de iniciar 6 permitir que se haga la unién por
parte del dispositivo para hacer uniones cuando dicho movimien
to excede de una magnitud predeterminada.

El movimiento en conjunto del perro giratorio es in’.

picativo de la fuerza con la que dicho perro glratorio es empu

jado contra el fleje y, normalmente la profundidad con el mole
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teado del perro giratorio que ha penetrado en ol fleje.

En herramientas enflejadoras de la clase definida,
éste desplazamiento vertical del fleje esta en funcidn a le
tenegidn inducida en el fleje puesto que cuanto mgyor sea la
tensidn en el fleje producida por.la friccidn entre el perro
giratorio y el ileje, tanto mayor serd la fuersza perpendicular
al fleje para producir la fuerza de friccidn y tanto mayor se
ré la compresidn resultante ¢ penetracidén én el fleje.

El dispositivo sensor puede hacer funcionar una vél-
vula 6 interruptor para iniciar la operacidén de empalme por me
dios de unién mecdnonccionados 6 puede soltar un retén 6 dis-
positivo de enclavamiento que evita de otro modo el empleo de
un dispositivo para hacer uniones mecanoaccionado ¢ de acciong
miento manual,

El soporte serd normalmente rigido cis el cuerpo de
la herramlenta, pero ésta caracteristica no es esencial. Se
puede acoplar directamente al lado distante del extremo del bu
cle de fleje que es agarrado por el otro lado por el perro gi-
ratorio ¢ puede encontrarse en el lado distante del exfremo
mas alejado de los dos extremos superpuestos del bucle. Una
placa de presidn se puede interponer entre los extremos super-
puestos del bucle en la posicidn en que quedan agarrados entre
el perro giratorio y el soporte. Como variante, los extremos
superpuestos pueden estar en contacto directo entre si.

En una forma del invento, el perro giratorio vé mon
tado en un brazo de desplazamiento angular que proporciona mo-
vimiento del eje de rotacidén del perro giratorio principalmente
hacie el fleje y en sentido contrario, siendo éste desplazamien

bo angular del brazo el gque jace responder al dispositivo sen-

sor.  En este ejemplo, el dispositivo sensor comprende una pa-
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lanca que es recogida por el brazo después de un desplazamien-
to angular predeterminado y movide para iniciar la operaciodn
del dispositivo de hacer uniones, 6 para permitir dicha opera
cidn.

El dispositivo sensor comprende preferiblemente mediog
pars amplificar el pequefio desplazamiento debido a la compre-
gidén 6 penetracidén del fleje con el fin de facilitar la ini-
ciacién del funcionamiento del mecanismo de hacer uniones ¢
la liberacién del dispositivo que evita su funcionamiento.

A continugcidn se describe una modalidad del invento,
a titulo de ejemplo solamente, tomando como referencia los di-
bujos adjuntos, en los que:

La figura 1 es una vista en alzado.

La figure 2 es una vista frontal,

Ig figura 3 es una vista a mayor escala, parcialmente
en seccidn, de parte de la figuras 1; y

La figurs 4 es una vista tomada a lo largo de la 1li-
nea de corte 4-4 de la figura 1,

La herramienta enflejadora ilustrada en los dibujos se
basa en lg que se describe en la Patente Britdnica Ne1:331.221
que comprende un cuerpo que a su vez comprende una placa de
base 1 y una caja 2 para el dispositivo de hacer wmiones en foxy
ma de un conjunto de macho y matriz 3, un conjunto de cilindrg
neumdtico 5 para tensar el fleje metdlico & y sujetarse alre-
dedor de un embalaje. y un conjunto de vdlvula de regulacioén
7.mediante la cual se controla el funciomamiento de la herre-
mienta enflejadora.

El dispositivo de hacer uniones produce una union dell

tipo "sin selladora" en partes superpuestas del fleje metdlicol

E1l conjunto de motor neumdtico 5 comprende un motor
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neumdtico 8 que mueve una rueda moleteada 6 perro giratorio 9.
El perro giratorio 9 estd situado sobre una placa de presidn
10 que se sujeta a la placa de base 1 y descansa sobre dicha
placa de base contra la cual es empujado por un dispositivo de
regorte. Al introducirse el fleje 6, el perro giratorio 9 se
mantiene separado de la placa de presidén por un retén (no ilusg
tredo) liberado por un brazo 34 (figura 2).

El conjunto de motor neumdtico 5 se conecta pivotal-
mente a la caja 2 alrededor de un pivote 17, con lo que el pe
rro giratorio 9 es desplazable hacla la placa de presioén 10 y
en sentido contrario & la misma. Un soporte saliente 12 pivo-
ta también alrededor del pivote 31 y tieme un cojinete exterior
para sostener el perro giratorio 9. TUn conjunto de cilindro
auxiliar 13 que tiene un vdstago de pigton #l. se pone a mre-~
gidén siempre‘ﬁue gse alimenta aire comprimido al conjunto de mo
tor neumdtico 5 y el vdstago de plstdén {4 empuja al conjunto
de motor neumdtico 5 alrededor de su pivote {1 con lo gue el
perro giratorio 9 se vé forzado hacia el punto de acoplamiento
con la placa de presidn 10,

El conjunto de vdlvula de regulacidén 7 comprende val

L]

vulas de carrete 15 y 16 (figura 4). Ambas vdlvulas estdn nor
malmente cerradas. ILa vdlvula 15 es la valvula de tensiédn.
Regula el abastecimlento de aire &l conjunto de motor neumdti-
co 5 y el conjunto de cilindro neumédtico auxiliar 13 y se abre
al abatirse una palanca de la vdlvula de tensidn 17,

Ia védlvula 16 es la vdlvula de hacer la unidén y re-
gula el abastecimiento de aire al conjunto de cilindro neume-
tico 4. ILa vdlvula 16 es accionada por un pigton 1 en un ci

lindro auxiliar 3§. E1 piston 18 lleve un pasador 20 gue atra

viesa una ranura en la pared del cilindro auziliar para apoyar
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se sobre la palanca de la vdlvula de tensién 17 Yy mantenerla
abatida cuando el pistén 18 desciende.

Una prolongacidn ascendente 35 del soporte salien
te 12 se guperpone a un resalto 21 de un brazo 22 que:pivota
en la caja. El extremo superior libre del brazo 22 lleva un
tornillo 23, cuya punta 33, segun se observara con mis deta-
1lle en la fi.ura 3, queda en linea con un extremo de un carrete
de védlvula de vdstago 24 gue se deslize en una camara 25 de 1lg
éaja 2 ¥ que regula el abastecimiento de aire al ¢ilindro au-
xiliar 19. EL resalto 21 estd mis préximo al eje de pivote .
del brazo 22 que su tornillo de ajuste 23 por lo que se ampli-
fica el desplazamiento y conjunto del rerro giratorio 9 que
tiene lugar después del acoplamiento de la prolongacidén 35 con
el resalto 21. EL brazo 22 y el tornillo 23 constituyen el
disﬁbsitivo sensor que responde al desplazamiento en conjunto
del perro giratorio 9.

El suministro de aire llega a la cdmara 25 por una

lumbrera de admisidn 26. El carrete 24 es empujado por resort

W

para empujar a su vez un disco 28 sobre un asiento alrededor

del extremo interior de la camara 25, evitando de este modo qu

W

el aire pase a las lumbreras de descarga 29 abiertas a un con-
ducto 30 que se dirige hasta la parte Superior del cilindro au
xiliar'19. El carrete 24 tiene wn dnima central 31 abierta en
el extremo interior a través de una lumbrera 36 a aguella par-
te de la cémara de la que salen las lumbreras de descarga 23,
El extremo exterior del dnima 31 se comunica con la atmésfera
¥ forma una lumbrera de escape. Alrededor del extremo exte-

rior del énima 31 hay una junta anular 32 contra la cusal se apg

ya la punta 33 del tornillo de ajuste 23 bara cerrar el dnimg

31 y desplazar el carrete 24.
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La védlvula de carrete 24 constituye una

-7-

jélvula auxi
liar de un sistema de fluido a presion auxiliar que comprende
el eilindro auxiliar 19 y el piston 18, cuyo pistén pone en
funcionamiento una valvuls principal formada por la védlvula 16
Cuando se usa la herramienta, el extremo libre de un
trozo de fleje 6 se sujeta entre la placa de presidn 10 y la
placs de base 1, extend:éndose el fleje hacla la izquierda,se-
gtn se observard en la figura 1. El fleje forma un bucle al-
rededor del embalaje y el otro extremo del bucle se introduce
entre el perro giratorio 9 y la placa de presion 10. El perro
giratorio 9 se suelta entonces por funcionamiento del brazo 34
(figura 2) para sujetar al fleje contra la placa de pregién 10
Cuando el usuario ejerce presion en la palanca de
la vdlvula de tensién 15, el motor neumdtico & hace girar el
perro giratorio 9 a derechas para tensar el bucle de fleje al-
rededor del embalaje El cilindro neumdtico auxiliar 13 empu-
ja al perro giratorio 9 contra el fleje con mayor fuerza, puesg
t0 que la tensién en el fleje ofrece una mayor resistencia a
la fuerze de impulsién del motor neumdtico 8 con una consiguie
te elevacidn en la presién neumdtica en la boca de admisidn de
aire de la herramienta. Finalmente, & una presién predetermi-
nada, el motor neumdtico 8 se detiene y a esta presién neuméti
éa méxima, la fuerza con la que el perro giratorio 9 se apoya
gobre el fleje ha alcanzado su mdxima magnitud. ILa penetra-
cién resultante 6 compresién del fleje por parte de la super-
ficie moleteada de giro estacionario del perro giratorio 9,
hace que la prolongacion 25 del soporte saliente i2 alcance su
posicion mds alejada a izquierdas (segun se observard en las

figuras 1 y 3). Al alcanzar esta posicién, la prolongacion 35

20,

se ha acoplado &l resalto 21 y ha movido la palanca 22 a dere-

chas para hacer gue el tremo acabado en punta del tornillo de
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gjuste 23 cierre el dnima central 31 del carrete 24 y desplace
dicho carrete 24 hacia la derecha. De este modo ge admite aire
e el cilindro auxiliar 19 y se iniciael funcionamiento del me]
canismo de hacer unionses por la accion del conjunto de c¢ilin-

dro neumdtico 4. Se.un se ha mencionado anteriormente, en ég

ta fase la palanca de la vdlvula de tensidén 17 se mantiene en

posicion inferior por el pasador 20, con 1o gue se mantiene el
abastecimiento de aire comprimido al motor neumdtico 8 aun éual
do el usuario suelte la palanca de la vdlvula de tensidn 17.

Cuando ha finalizado la operacidén de unidén y el_mg
canigmo para heacer las uniones ha cortado el fleje entre dicho
mecanismo y el perro giratorio 9, dicho perro giratorio 9 Zira|
libremente (porque ya no existe tensién alguna en el fleje) y
la presidén neumdtica en el conjunto de eilindro suxiliar 3 se
redu;e permitiendo que se eleveel perro giratorio 9. El torni
llo de ajuste 23 se desplaza hacia la izquierda (segun se ob-
servard en las figuras 1 y 3) y vd seguido del carrete 24 has-
ta que el disco 28 hace asiento cortando el abastecimiento de
aire. ILa punta 32 del tornillo de ajuste 22 se desplaza del
extremo del carrete 3 abriendo el e tremo del anima 21 para
dejar que escape el aire desde el cilindro auxiliar 19 y que
su piston 18 recupere su posicién inicial,

Como en la herramienta se ha confiado la inicia-
cidén del funcionamiento del mecanismo para hacer uniones en la
profundidad de penetracidén 6 compresidén del perro giratorio 9
en el fleje en lugar de confiar en una subida de la presidén
neumética, efectuando un ajuste apropiado se puede hacer que
la herramienta lleve a cabo la unidén o empalme solamente des-
pués que se ha detenido el motor neumdtico. ZEsto es convenien

te para dar tiempo a que el embalaje y el fleje se consoliden
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con las consiguientes mendres. variaciones en la tension
" A excepcidén hecha de las modificaciones descri-
tas en la presente Memoria, la herramienta enilejadora es de
las caracteristicas descritas en la Patente Britanica Numero
1.331.224, que deberd tomarse como reterencia para conseguir
detalles adieionales que, no obstante, no forman parte del prg
gente invento.

N 0 T A

Desprita,suficientemente la naturalegze del preseq
te invento, asi como la manera de realizarlo en la practica,
debe hacerse constar que las disposiciones anteriormente in-
dicadas,son susceptibles de modificaciones de detalle,en cuan
t0 no alteren su prinecipio fundamental; Tambien se hace cons-
tar que el invento se refiere a una Solicitud de Patente pre-
sentada en Inglaterra,con fecha 31 de Mayo de 1.973 N226076/63
acogiéndose por lo tanto,a los beneficios que conceden los Con
venios Inpternacionalse en vigor, siendo lo gque constituye la
esencia del referido invento y por 1o que se sqlicita Patente
~de invencion por 20 afios en Espafia,sobre: Perfeccionamientos
en herraenientas enflejadoras; caracterizdndose por lo siguien
te:

1.~ Perfeccionamientos en herramientas enflejado-
rag del tipo que comprénden un dispositivo para hacer uniones
0 empalmes con el fin de sujetar entre si los extremos super-
puestos de un bucle de fleje que se ha tensado alrededor de
un embalaje y un dispositivé tensor que comprende un perro gi
ratorio empujado en acoplamiento de friccion con la cara de un
extremo del bucle de fleje y que gira para tensar el bucle,

caracterizados porque se dota s cada herramienta de un dispo-

gitivo sensor que responde al desplazamiento en conjunto del

o€
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perro giratorio teniendo por lo menos un componente en una di-
reccion perpendicular al fleje hacia un soporte en el lado dig
tante del fleje, para iniciar la realizacién de la union por
rarte del dispositivo de hacer uniones cuando el desplazamien—
to excede de una magnitud predeterminéda.

2.~ Perfecclonamientos sezun la reivindicacidn 1,
caracterizados porque el perro giratorio se monta en un brazo
angularmente m6vil que proporciona movimiento del eje de rota-
e¢idén del perro giratorio principalmente hacia el fleje y en sep
tido contrario al mismo, respondiendo el dispositivo sensor al
desplazamiento angular del braszo.

3+~ Perfeccionamientos segun la reivindicacidn 2,
caracterizados porque el dispositivo sensor se forma por una
palance gue es recogida por el brazo después de un desplaza-
miento angular predesterminado del brago y movida para iniciar
6 permitir el funcionamiento del dispositivo de hacer uniones.

4.~ Perfeccionamientos sezun cualquiera de las rei-
vindicaciones anteriores, caracterizados porque el dispositivo
gensor se forma por medios para amplificar el peguefio desplazg
miento debido a la compresidén o penetracion del fleje, para fa
cilitar la iniciacidn del funcionamiento del dispositivo de ha
cer uniones ¢ la liberacidn de medios que evitan su funciona-
miento.

5.~ Perfeccionamientos segun cualquiera de las rei-
vindicaciones anteriores, caracterizados porque el dispositivo
para hacer uniones runciona movide por fluido a presiénry el
digpositivo sensor sceciona una vdlvula auxiliar en un sistema
auxiliar de fluido & presidn, poniendo en funcionamiento una

valvule principel que controla a un dispositivo de fluido =

presion, cuyo dispositivo pone en funcionamiento al dispositi-

45
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vo de hacer uniones,

6.~ Perfeccionamientos segun cueslquiera de las rei
vindicaciones anteriores, caracterizados porgue el perro giraty
rio ge mueve por la accién de un motor de fluldo a presién y
el dispositivo de hacer uniones funciona movido por fluido a
presion, y un mando manual gobierna la admisién de fluido a
presién en el motor, habiliténdose medios para mantener la ad
misién de fluido a presiom al motor si se deja de accionar el
mando manual después de iniciarse el funcibnamiento del dispo
gitivo de hacer uniones por parte del dispositivo sensor.

T.~ Perfeccionamientos segun la reivindicacién 6,
caracterizados porgue el sistema auxiliar de fluido a presidn
se forma por un conjunto de plastdén y cilindro auxiliar gue po
ne en funcionamiento la vdlvula principal, dotdndose al conjun
to de pistén y cilindro auxiliar de medios para mantener el
mando manual accionado cuando el conjunto de piston y c¢ilindro
auxiliar estd en posicidén de funcionamiento del dispogitivo de
unidén 6 empalme,

8.~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones
5 6 7, caracterizados porque la védlvula auxiliar es una valvu-
la de carrete que tiene una lumbrera de escape en un extremo
cerrsble por una parte del dispogitivo sensor, por la cual la
védlvula de carrete es igualmente desplazable axialmente para
hacer que el sistema auxiliar de fluido a presion haga funcio-

nar la valvula principsl.

9 ,~ Perfeccionamientos en herramientas enflejadoras
tal y como gueda sustanclalmente decrito en la presente Nemo-

ria, é ilustrado en los adjuntos dibujos.

D
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