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La presente invención se reriere a herra 
mientas ení'lej adoras de la clase que comprende medios 
para hacer uniones con el fin de sujetar entre sí los 
extremos superpuestos de un bucle de fleje que se ha ten 
sado alrededor de un embalaje y medios tensores que com-5.
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prenden un perro giratorio moleteado que se empuja en contacto 
de fricción con la cara de un extremo del bucle de fleje y se 
nace girar para tensar el bucle. Dichas herramientas enríeja- 
doras se denominarán en adelante como "de la clase definida".

Algunas herramientas enflejadoras de la clase definí 
da son de funcionamiento totalmente manual y otras son de fun­
cionamiento totalmente mecánico, normalmente por medios neumá­
ticos ó hidráulicos. Otras funcionan parcialmente a mano y 
parcialmente mecánicamente. Por ejemplo, el dispositivo ten­
sor a veces funciona mecánicamente pero el dispositivo para ha 
cer la unión que sujeta entre si los extremos superiores opues 
tos del empalme, funciona a 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 mayoría de las herramientas enflejadoras de 
la clase definida cabe la posibilidad de que la unión se naga 
antes de naberse inducido una tensión suficiente en el bucle, 
por lo que el presente invento tiene por objeto proporcionar 
medios para evitarlo.

El presente invento consiste en una herramienta en- 
flejadora de la clase definida que comprende un dispositivo ser 
3or, que responde al movimiento en conjunto del perro giratorio 
que tiene por lo menos un componente en una dirección perpendi 
2ular al fleje y hacia un soporte en el lado distante del fle­
je, con el fin de iniciar ó permitir que se haga la unión por 
parte del dispositivo para hacer uniones cuando dicho movimien 
fco ereede de una magnitud predeterminada.

El movimiento en conjunto del perro giratorio es irr 
licativo de la íueraa con la que dicho perro giratorio es empu 
jado contra el fleje y, normalmente la profundidad con el mole



teado del perro giratorio que ha penetrado en el fleje.
En herramientas enflejadoras de la clase definida, 

éste desplazamiento vertical del fleje esta en función a la 
tensión inducida en el flejje puesto que cuanto m^yor sea la 
tensión en el fleje producida por.la fricción entre el perro 
giratorio y el fleje, tanto mayor será la fuerza perpendicular 
al fleje para producir la fuerza de fricción y tanto mayor se 
rá la compresión resultante ó penetración dn el fleje.

El dispositivo sensor puede hacer funcionar una vál­
vula ó interruptor para iniciar la operación de empalme por me 
dios de unión mecánóaccionados ó puede soltar un retén ó dis­
positivo de enclavamiento que evita de otro modo el empleo de 
un dispositivo para hacer uniones mecanoaccionado ó de acciona 
miento manual.

El soporte será normalmente rígido cis éL cuerpo de 
la herramienta, pero ésta característica no es esencial. Se 
puede acoplar directamente al lado distante del extremo del bu 
ele de fleje que es agarrado por el otro lado por el perro gi­
ratorio ó puede encontrarse en el lado distante del extremo 
más alejado de los dos extremos superpuestos del bucle. Una 
placa de presión se puede interponer entre loa extremos super­
puestos del bucle en la posición en que quedan agarrados entre 
el perro giratorio y el soporte. Como variante, los extremos 
superpuestos pueden estar en contacto directo entre sí.

En una forma del invento, el perro giratorio vá mon 
tado en un brazo de desplazamiento angular que proporciona mo­
vimiento del eje de rotación del perro giratorio principalmente 
lacia el fleje y en sentido contrario, siendo éste desplazamien 
bo angular del brazo el que jace responder al dispositivo sen­
sor. En este ejemplo, el dispositivo sensor comprende una pa-
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lanea que es recogida por el brazo después de un desplazamien­
to angular predeterminado y movida para iniciar la operación 
del dispositivo de hacer uniones, ó para permitir dicha opera 
ción.

El dispositivo sensor comprende preferiblemente medios 
para amplificar el pequeño desplazamiento debido a la compre­
sión ó penetración del fleje con el fin de facilitar la ini­
ciación del funcionamiento del mecanismo de hacer uniones ó 
la liberación del dispositivo que evita su funcionamiento.

A continuación se describe una modalidad del intento, 
a título de ejemplo solamente, tomando como referencia los di­
bujos adjuntos, en los que-

La figura 1 es una vista en alzado.
La figura 2 es una vista frontal,
La figura 3 es una vista a mayor escala, parcialmente 

en sección, de parte de la figura 1; y
La figura 4 es una vista tomada a lo largo de la li­

nea de corte 4-4 de la figura 1.
La herramienta enflejadora ilustrada en los dibujos se 

basa en la que se describe en la Patente Británica K21 ¡33J.22Í1 
que comprende un cuerpo que a su vez comprende una placa de 
base 1 y una caja 2 para el dispositivo de hacer uniones en for 
ma de un conjunto de macho y matriz 3> un conjunto de cilindre 
neumático 5 para tensar el fleje metálico 6 y sujetarse alre­
dedor de un embalaje, j un conjunto de válvula de regulación 
7 mediante la cual se controla el funcionamiento de la herra­
mienta enflejadora.

El dispositivo de hacer uniones produce una unión deL 
tipo "sin selladura" en partes superpuestas del fleje metálico.

El conjunto de motor neumático 5 comprende un motor
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neumático 8 que mueve una rueda inoleteada ó perro giratorio 9. 
El perro giratorio 9 está situado sobre una placa de presión 
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 
resorte. Al introducirse el fleje 0, el perro giratorio 9 se 
mantiene separado de la placa de presión por un retén (no ilus 
trado) liberado por un brazo 34 (figura 2).

El conjunto de motor neumático 5 s® conecta pivotal- 
mente a la caja 2 alrededor de un pivote 11', con lo que el pe 
rro giratorio 9 es desplazable hacia la placa de presión 10 y 
en sentido contrario a la misma. Un soporte saliente 12 pivo- 
ta también alrededor del pivote 11 y tiene un cojinete exterior 
para sostener el perro giratorio 9* Un conjunto de cilindro 
auxiliar 13 que tiene un rástago de pintón *144. se pone a pre­
sión siempre ̂ jue se alimenta aire comprimido al conjunto de mo 
tor neumático 5 y el vástggo de pistón 14 empuja al conjunto 
de motor neumático 5 alrededor de su pivote TI con lo |ue el 
perro giratorio 9 se vé forzado hacia el punto de acoplamiento 
con la placa de presión 10.

El conjunto de válvula de regulación 7 comprende vál 
vulas de carrete 15 y 16 (figura 4). Ambas válvulas están ñor 
malmente cerradas. la válvula 15 es la válvula de tensión. 
Regula el abastecimiento de aire al conjunto de motor neumáti­
co 5 y el conjunto de cilindro neumático auxiliar 13 y se abre 
al abatirse una palanca de la válvula de tensión 17.

la válvula 1<í es la válvula de hacer la unión y re­
gula el abastecimiento de aire al conjunto de cilindro neumá­
tico 4. La válvula 16 es accionada por un pistón 1$ en un ci 
lindro auxiliar 11 • El piaton 18 llexja un pasador 20 ^ue atra 
viesa una ranura en la pared del cilindro auxiliar para apocar30.



se sobre la palanca de la válvula de tensión 17 y mantenerla 
abatida cuando el pistón 18 desciende.

Una prolongación ascendente 35 del soporte salien 
te 12 se superpone a un resalto 21 de un brazo 232 quejp ivota 
en la caja. El extremo superior libre del brazo 22 lleva un 
tornillo 23, cuya punta 33, según se observara con más deta­
lle en la figura 3» queda en linea con un extremo de un carrete
de válvula de vástago 24 que se desliza en una cámara 25 de la
caja 2 y que regula el abastecimiento de aire al cilindro au­
xiliar 19» El resalto 21 está más próximo al eje de pivote 
d©l brazo 22 que su tornillo de ajuste 23 por lo que se ampli­
fica el desplazamiento y conjunto del perro giratorio 9 que 
tiene lugar después del acoplamiento de la prolongación 35 con 
el resalto 21. El brazo 22 y el tornillo 23 constituyen el 
dispositivo sensor que responde al desplazamiento en conjunto 
del perro giratorio 9.

El suministro de aire llega a la cámara 25 por nrw 
lumbrera de admisión 26. El carrete 24 es empujado por resortj 
para empujar a su vez un disco 28 sobre un asiento alrededor 
del extremo interior de la camara 25> evitando de este modo qu; 
el aire pase a las lumbreras de descarga 29 abiertas a un con­
ducto 30 que 3e dirige hasta la parte superior del cilindro au 
xiliar 19. El carrete 24 tiene in ánima central 31 abierta en 
el extremo interior a través de una lumbrera 36 a aquella par­
te de la cámara de la que salen las lumbreras de descarga 29.
El extremo exterior del ánima 31 se comunica con la atmósfera 
y forma una lumbrera de escape. Alrededor del extremo exte­
rior del ánima 31 hay una junta anular 32 contra la cual se apo 
ya la punta 33 del tornillo de ajuste 23 para cerrar el ánima
31 y desplazar el carrete 24.
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La válvula de carrete 24 constituye una válvula auxi 

liar de un sistema de fluido a presión auxiliar que comprende 
el cilindro auxiliar 19 y el pistón 18, cuyo pistón pone en 
funcionamiento una válvula principal formada por la válvula 16 

Cuando se usa la herramienta, el extremo libre de un 
trozo de fleje 6 se sujeta entre la placa de presión 10 y la 
placa de base 1, extendiéndose el fleje hacia la izquierda,se­
gún se observará 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 presión 10. El perro 
giratorio 9 se suelta entonces por funcionamiento del brazo 34 
(figura 2) para sujetar al fleje contra la placa de presión 10 

Cuando el usuario ejerce presión en la palanca de 
la válvula de tensión 15, el motor neumático G hace girar el 
perro giratorio 9 a derechas para tensar el bucle de fleje al­
rededor del embalaje El cilindro neumático auxiliar 13 empu­
ja al perro giratorio 9 contra el fleje con mayor fuerza, pues 
to que la tensión en el fleje ofrece una mayor resistencia a 
la fuerza de impulsión del motor neumático 8 con una consiguieji 
te elevación en la presión neumática en la boca de admisión de 
aire de la herramienta, finalmente, a una presión predetermi­
nada, el motor neumático 8 se detiene y a esta presión neumáti 
ca máxima, la fuerza con la que el perro giratorio 9 se apoya 
sobre el fleje ha alcanzado su máxima magnitud. La penetra­
ción resultante ó compresión del fleje por parte de la super­
ficie moleteada de giro estacionario del perro giratorio 9, 
hace que la prolongación 35 del soporte saliente 12 alcance su 
posición más alejada a izquierdas (según se observará en las 
figuras 1 y 3). Al alcanzar esta posición, la prolongación 35 
se ha acoplado al resalto 21 y ha movido la palanca 22 a dere­
chas para hacer que el ectremo acabado en punta del tornillo de
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s^juste 23 cierre el ánima central 31 del carrete 24 y desplace 
dicho carrete 24 hacia la derecha. Be este modo se admite aire 
ei> el cilindro auxiliar 19 y se iniciael funcionamiento del me__ 
canismo de hacer uniones por la acción del c onjunto de cilin­
dro neumático 4. Se- un se ha mencionado anteriormente, en és 
ta fase la palanca de la válvula de tensión 17 se mantiene en 
posición inferior por el pasador 20, con lo que se mantiene el 
abastecimiento de aire comprimido al motor neumático 8 aún cua:i 
do el usuario suelte la palanca de la válvula de tensión 17.

Cuando ha finalizado la operación de unión y el me 
canismo para hacer las uniones ha cortado el fleje entre dicho 
mecanismo y el perro giratorio 9, dicho perro giratorio 9 feira 
libremente (porque ya no existe tensión alguna en el fleje) y 
la presión neumática en el conjunto de cilindro auxiliar 3 se 
reduce permitiendo que se eleveel perro giratorio 9. El torni 
lio de ajuste 23 se desplaza hacia la izquierda (según se ob­
servará en las figuras 1 y 3) y vá seguido del carrete 24 has­
ta que el disco 28 hace asiento cortando el abastecimiento de 
aire. la punta 33 del tornillo de ajuste 23 se desplaza del 
extremo del carrete 3 abriendo el e .ltremo del anima 31 para 
dejar que escape el aire desde el cilindro auxiliar 19 y que 
su pistón 18 recupere su posición inicial.

Como en la herramienta se ha confiado la inicia­
ción del funcionamiento del mecanismo para hacer uniones en la 
profundidad de penetración ó compresión del perro giratorio 9 

en el fleje en lugar de confiar en una subida de la presión 
neumática, efectuando un ajuste apropiado se puede hacer que 
la herramienta lleve a cabo la unión o empalme solamente des­
pués que se ha detenido el motor neumático. Esto es convenien 
te para dar tiempo a que el embalaje y el fleje se consoliden



con las consiguientes Hienóres. variaciones en la tensión
A excepción hecha de la3 modificaciones descri­

tas en la presente Memoria, la herramienta enflejadora es de 
las características descritas en la Patente Británica Numero 
1.331.224, que deberá tomarse como referencia para conseguir 
detalles adicionales que, no obstante, no forman parte del prj 
sente invento.

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 
to no alteren su principio fundamental; También se hace cons­
tar que el invento s e refiere a una Solicitud de Patente pre­
sentada en Inglaterra,con fecha 31 de Mayo de 1.973 N226076/6: 
acogiéndose por lo tanto,a los beneficios que conceden los Cor. 
venios Internacionalse en vigor, siendo lo que constituye la 
esencia del referido invento y por lo que se solicita Patente 
-de invención por 20 años en España,sobre: Perfeccionamientos 
en herranientas enflejadoras; caracterizándose por lo siguien

ras del tipo que comprenden un dispositivo para hacer uniones 
o 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 dispositivo tensor que comprende un perro gi 
ratorio empujado en acoplamiento de fricción con la cara de ur 
extremo del bucle de fleje y que gira para tensar el bucle, 
caracterizados porque se dota a cada herramienta de un dispo­
sitivo sensor que responde al desplazamiento en conjunto del

N O T A
Descrita suficientemente la naturaleza del preser,

te:
1.- Perfeccionamientos en herramientas enflejado-
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perro giratorio teniendo por lo menos un componente en una di­
rección perpendicular al fleje hacia un soporte en el lado dis 
tante del fleje, para iniciar la realización de la unión por 
parte del dispositivo de hacer uniones cuando el desplazamien­
to excede de una magnitud predeterminada.

2. - Perfeccionamientos según la reivindicación 1, 
caracterizados porque el perro giratorio se monta en un brazo 
angularmente móvil que proporciona movimiento del eje de rota­
ción del perro giratorio principalmente hacia el fleje y en seji, 
tido contrario al mismo, respondiendo el dispositivo sensor al 
desplazamiento angular del brazo.

3. - Perfeccionamientos según la reivindicación 2, 
caracterizados porque el dispositivo sensor se forma por una 
palanca que es recogida por el brazo después de un desplaza­
miento angular predeterminado del brazo y movida para iniciar 
ó permitir el funcionamiento del dispositivo de hacer uniones.

4. - Perfeccionamientos según cualquiera de las rei­
vindicaciones anteriores, caracterizados porque el dispositivo 
sensor se forma por medios para amplificar el pequeño desplaza 
miento debido a la compresión o penetración del fleje, para fa 
cilitar la iniciación del funcionamiento del dispositivo de ha 
cer uniones ó la liberación de medios que evitan su funciona­
miento.

25.

30.

5.- Perfeccionamientos según cualquiera de las rei­
vindicaciones anteriores, caracterizados porque el dispositivo 
para hacer uniones funciona movido por fluido a presión y el 
dispositivo sensor acciona una válvula auxiliar en un sistema 
auxiliar de fluido a presión, poniendo en funcionamiento una 
válvula principal que controla a un dispositivo de fluido a 
presión, cujro dispositivo pone en funcionamiento al dispositi-
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vo de nacer uniones.
6. - Perfeccionamientos según cualquiera de las rei 

vindicaciones anteriores, caracterizados porque el perro girato 
rio se mueve por la acción de un motor de fluido a presión y
el dispositivo de hacer uniones funciona movido por fluido a 
presión, y un mando manual gobierna la admisión de fluido a 
presión en el motor, habilitándose medios para mantener la ad 
misión de fluido a presión al motor si se deja de accionar el 
mando manual después de iniciarse el funcionamiento del dispo 
sitivo de hacer uniones por parte del dispositivo sensor.

7. - Perfeccionamientos según la reivindicación 6, 
caracterizados porque el sistema auxiliar de fluido a presión 
se forma por un conjunto de platón y cilindro auxiliar que po 
ne en funcionamiento la válvula principal, dotándose al conjun 
to de pistón y cilindro auxiliar de medios para mantener el 
mando manual accionado cuando el conjunto de pistón y cilindro 
auxiliar está en posición de funcionamiento del dispositivo de 
unión ó empalme.

8. - Perfeccionamientos según las reivindicaciones 
5 ó 7, caracterizados porque la válvula auxiliar es una válvu­
la de carrete que tiene una lumbrera de escape en un extremo 
cerrable por una parte del dispositivo sensor, por la cual la 
válvula de carrete es igualmente desplazable axialmente para 
hacer que el sistema auxiliar de fluido a presión haga funcio­
nar la válvula principal.

9.- Perfeccionamientos en herramientas enflejadoras
tal y como queda sustancialmente decrito en la presente Memo­
ria, é ilustrado en los adjuntos dibujos.
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