
4 2 7  O 4 4
PATENTE DE INVENCION

JAZ-SP-1000

h  ^  ^

Perfeccionamientos en la  construcción de 
aparatos alimentadores automáticos de ba­

rras.
— #

AZUMA ENGINEERING CO., LTD, entidad japonesa, residente 
en 3- 6-6  Toyotamamlnami, Nerima-ku, Tokyo, Japón.

#

5.

La invención se refiere a un aparato alimenta- 
dor automático de barra para una máquina herramienta 
con un cabezal f i jo  que existe desde hace mucho tiem­
po. Un ejemplo representativo del mismo es la  patente
Estadounidense número Recientemente se
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ha desarrollado un ja r a to  alimentador automático de barra con 
un cabezal móvil. La patente Británica número sei
puede c itar  como ejemplo representativo de dicho aparato.

El tipo clásico de aparato alimentador de barra u tiliza  
do para una máquina herramienta con un cabezal móvil está pro­
visto  de un interruptor eléctrico para hacer retroceder un em­
pujador desde su posición adelantada en la  que el empujador ee 
tá en contacto de accionamiento. Por lo  tanto, cuando la s  Ion 
gitudes de lo s materiales en barra son diferentes, o cuando 
la s  longitudes de lo s productos varián, se mueve el interrup­
tor eléctrico citado. No obstante en esta estructura resulta 
d if íc il  ajustar el desplazamiento del interruptor citado. Por 
lo tanto, solamente se ha llevado a la  práctica cuando se te— 
nián que fabricar productos principalmente cortos.

En el tipo clásico de aparato alimentador de barra, ade­
más, e l empujador ha consistido en una barra de empuje unida 
a una sección de unión por medio de un perno. Además, existen 
dos tipos de máquina herramienta: lo s tipos de giro a derechas 
y a izquierdas; por lo  tanto, ha sido necesario preparar dos 
juegos de empujadores para lo s tipos de giro a derechas y a is 
quierdas. Para introducir un material en barra desde la  sec­
ción de almacenamiento del material hasta la  sección de guia 
en el tipo clásico de aparato alimentador automático de barra, 
se ha habilitado una sección cóncava en una placa de leva,que 
permite que el material en barra se introduzca a través de és­
ta sección cóncava, mientras se han preparado empujadores pars 
cada diámetro de material en barra. Por consiguiente, existe 
un defecto de que se tienen que preparar muchas placas de leve 
para materiales en barra de diferentes diámetros. Esto ha su­
puesto un inconveniente desde un punto de v ista  económico.
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En el tipo  c lá sico  de aparato alimentador automático 

de barra, además, el mecanismo impulsor se ha u tilizad o  simul­
táneamente para desprender el empujador de un m aterial en ba­

rra . Esto lle v a  consigo imprecisión de trab a jo .
Además, en el aparato c lá sico , l a  sección de guia ba­

jo l a  cual se guia e l empujador con un m aterial en barra no he 
estado provisto de un mecanismo conveniente para ev itar la  os­

cilación .
Este invento f a c i l i t a  e l control desde el punto de 

v is t a  mencionado anteriormente reemplazando el desplazamiento 
del empujador en un mecanismo de movimiento c ircu lar  de sin­
cronización. Además, se u t i l iz a  una pieza de f i ja c ió n  entre la  
barra de empuje y l a  sección de unión p ar . peder tra b a ja r  con 
un empujador en una máquina herramienta del tipo  de giro  a de-.

rechas o a izquierdas.
Adicionalmente se utilizan placas de cubo además de 

la placa de leva y se habilita una sección cóncava convenien­
te que combina la s  secciones cóncavas de éstas placas para in- 
troducir un material en barra desde la  sección de almacena­

miento a la  sección de guia.
Además se u tiliza  un mecanismo de transmisión inde­

pendiente para desunir el empujador de un material en barra.
Finalmente se propone un dispositivo de preferencia

para ev itar  l a  o scilación , que abre y c ierra  la  sección de

guia. i. - A
El invento se re fie re  a un mecanismo de alimentación

automática do h .r r .  quo o . puedo u t i l iz a r  ampliamente en un
tom o automático del tip o  llamado de cabezal desplazable en
el que se desplaza e l cabezal, en un tom o automático del t i ,o

de cabezal f i j e  cuyo <"-*=ezal es f i j o  y máquinas sim ilares,
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u otras máquinas herramientas de éstos tipos, y otros apara­
tos. El mecanismo de alimentación de barra de estos tipos tie ­
ne un bastidor horizontal normalmente sostenido por una colum­
na como cuerpo de sustentación del aparato. Como mecanismo 
principales sostenidos por este bastidor: el llamado mecanismo 
extractor que extrae materiales en barra de su sección de al­
macenamiento hasta la  sección de guia de lo s materiales en ba­
rra, el llamado mecanismo transmisor y empujador que envía a 
nnq máquina herramienta o aparato similar el material en barra 
extraído en la  citada sección de guia, el llamado mecanismo 
desprendedor que desune lo s materiales en barra del empujador, 
y otros mecanismos.

La figura 1 es una v ista  frontal general del aparato 
alimentador automático de barra donde se incorpora el inven­
to.

La figura 2 es una v ista  general de costado deí apara­
to alimentador automático de barra donde se incorpora el in­
vento.

Las figuras 3 y 4 son, respectivamente, una v ista  de 
costado a mayor escala y una v ista  frontal en sección a mayor 
escala del mecanismo extractor de elementos en barra citado.

Las figuras 5,6 y 7, son v istas esquemáticas que ilu s­
tran la  estructura del empujador.

Las figuras 8 y 9 ilustran los mecanismos de control 
que controlan la s  posiciones adelantadas y atrasadas de los 
materiales en barra, la  posición de ajuste del par motor 
seguido a la  iniciación del trabajo, y otros desplazamientos 
del empujador.

Las figuras 10 y 11 son, respectivamente, una v ista  
frontal en sección a mayor escala y una v ista  en sección su­
perior a mayor escala que ilu stra  el detalle de la  estructure
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para mover el mecanismo desprendedor.
Las figuras 12 y 13 ilustran el detalle de funciona­

miento del brazo basculante.
Las figuras 14 y 15 son v istas esquemáticas que ilustran 

el mecanismo de movimiento alternativo del empujador.
La figura 16a, figura 16b, figura 16c y figura I 6d son 

v ista s esquemáticas que ilustran el detalle del funcionamien­
to del empujador. 0 sea, la  figura 16a ilu stra  el estado ini­
cial de enviar o transmitir un material en barra M hacia el 
husillo de una máquina herramienta después que el material 
en barra M se ha introducido en la  sección hueca 36 del tubo 
transmisor 35 y la  sección del extremo trasero delmatcrial 
en barra M ha sido captada por la  sección de uñeta 41 en el ex 
tremo del empujador 40.

La figura 16b ilu stra  el estado en que el resto del ma­
te r ia l M es empujado hacia la  parte trasera del aparato a li-  
mentador cuando se ha alcanzado el limite de trabajo.

La figura 16c ilu stra  el estado en que cae el material 
restante empujado de la  sección de uñeta 41.

La figura I 6d ilu stra  el estado en que el nuevo material, 
en barra M es captado y oprimido contra la  sección de uñeta 

41.
Con relación a los dibujos y de un modo más particular 

con relación a la  figura 1 y la  figura 2 de lo s  mismos, se 
ilu stra  una pluralidad de columna 1 que se utilizan para sos­
tener un bastidor horizontal 3. Sobre una bandeja 5 se almaca 
nan materiales en barra, mientras que lo s mecanismos 2 extraen 
lo s materiales en barra uno por uno de la  bandája 5 introdu­
ciéndolos en un tubo transmisor 35, ilustrándose cinco meca­
nismos en la  figura 1. Un cuadro de mandos 38 provisto en una
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columna 1 alo ja un mecanismo para el mando a distancia del movi­
miento de un empujador de material en "barra del aparato según 
el invento. El motor MI se u tiliz a  para mover el mecanismo 2 
que ha extraído materiales en barra; el motor H2 mueve a l em­
pujador para transmitir materiales en barra; y el motor M3 
es un motor de desunión o desprendimiento para desunir lo s ma­
teria le s en barra del empujador. La referencia 102 indica un 
mecanismo de control que se describirá más adelante; la refe­
rencia 105 indica el llamado mecanismo de retención y suelta 
del material que combina un material con el empujador o sepa­
ra uno del otro; la  referencia 174 indica una sección de fun­
cionamiento que se describirá más adelante con detalle; la  refc 
rancia 216 indica un canalizo por donde se pulsan lo s materia­
le s  restantes; y la  referencia 215 indica un microinterruptor 
para activar el motor de transmisión ML después de confirmar 
la  expulsión de los materiales restantes.

Las figuras 3 y 4 ilustran el detalle del mecanismo men 
cionado que extrae materiales en barra. Un soporte tubular 4 
se sostiene sobre el bastidor mencionado 3 ; un carril 6 se ha­
b ilita  sobre la  bandeja mencionada 5 para recibir materiales 
en barra; una placa de retén 8 se habilita en paralelo con el 
carril 6 para situar una pluralidad de materiales en barra en 
una f i l a  sobre el carril 6 , y un eje extractor 10 que está 
provisto de un cubo 11  con un to m illo  12  g ira sostenido sobra 
el soporte tubular 4. Aún cuando se habilitan cinco de los me­
canismos mencionados 2 a intervalos apropiados, solamente se 
describirá uno de estos mecanismos puestos que todos ellos 
tienen la  misma construcción. Una placa de leva redonda 14 
se monta sobre el cubo 11 por medio de un tornillo 17 y está 
provista de una pluralidad de secciones cóncavas 15a, 1 5b ....
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15x de diámetros diferentes sobre su circunferencia. Parte del 
cubo 11 está formado con el mismo diámetro que la  placa de le ­
va 14 y está provisto sobre su superficie exterior de por lo 
menos una de la s  secciones cóncavas 13 del mismo diámetro que 
el mayor de lo s  diámetros de una pluralidad de secciones cónca­
vas 15a 15^ . . . .  15x previstas sobre la  placa de leva 14.Ade­
más, parte de la  misma está provista de una ranura de muesca 
16 para fa c il ita r  el acoplamiento del eje 10 con el cubo 1 1 .
Una guia 7 rodea el diámetro exterior de la  placa de leva 14, 
dejando una pequeña holgura entre la s  mismas. La sección infe­
rior de la  guia 7 se f i j a  sobre el soporte tubular, mientras 
que su sección superior se une firmemente a la  placa de retén 
8 por medio de pernos 9. Un tubo transmisor 35, sostenido 
por el soporte tubular 4 en la  sección inferior de la  guia 7, 
es de sección hueca circular que sirve como canal de transpon-, 
te de materiales en barra. Una xueda dentada 18 se monta so­
bre el eje extractor 10  por medio de un tom illo  19; una cade­
na 23 acopla la  rueda dentada 18 al eje de salida 21 del moto.r 
de extracción MI, y unas palancas 24 y 24'para hacer funcionan 
un interruptor f i jo  al eje de salida 21 del motor de extrac­
ción MI se utilizan sobresaliendo por encima de la  cadena 23. 
En el soporte 20 del motor de extracción MI se habilitan mi- 
crointerruptores 25 y 26 y el circuito del motor MI se abre 
para detener al motor MI cuando el microinterruptor 25 se po­
ne en contacto con la  palanca de accionamiento del interruptor 
24, mientras que el motor de desprendimiento o desunión men­
cionado M3 se pone en marcha cuando el microinteriuptor 26se 
pone en contacto con la  palanca de accionamiento 24Í Un e^e 
27 gira en el bastidor 3 y una placa 29 tapa al tubo 35. La 
placa 29 se u tiliza  para evitar que oscile el material en ba-
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ira  dentro del tubo 35 y esta placa es el dispositivo preferí-' 
ble para evitar la s  oscilaciones. Un brazo 28 se habilita con 
la  placa 29 para evitar oscilaciones en la  sección inferior, 
y una sección cóncava 301 se habilita en la  sección superior 
de su base, mientras que una sección de acoplamiento 302 se 
habilita en la  sección inferior. En el eje 27 hay previsto un 
muelle de recuperación 30 y se refuerza de forma que parte del 
mismo se pueda poner en contacto con la  sección de acoplamien­
to 301 mencionada y su otra parte se pueda poner en contacto 
con el bastidor 3 para abrir la  placa 29 que evita oscilacio 
nes del tubo 35. Un eje giratorio 31 se habilita en una parte 
delbastidor 3 ; una pieza de accionamiento 32 se habilita os­
cilantemente sobre el eje giratorio 31 por medio de una palan­
ca de sustentación 305 , y una muesca 308 provista en un lado 
de una palanca de accionamiento 307 se acopla con una palanca 
de sustentación 310 prevista en la  pieza de accionamiento 
32 , mientras que una muesca 309 prevista en el otro lado se 
acopla con la  sección cóncava 301 del brazo de accionamiento

28.
Resultará evidente que lo  expuesto a continuación se 

podrá entender por la  descripción anterior, Para alimentar 
un material en barra correspondiente a 15x de una plurali­
dad de secciones cóncavas de la  placa de leva 14, por ejemplo, 
la  sección cóncava 13 del cubo 11  se combina con la  sección 
cóncava 15x de la  placa de leva 14. Esta combinación se pue­
de establecer aflojando el tom illo  17 para permitir que la  
placa de leva 14 gire y fijando la  placa de leva 14 sobre 
el cubo 11 por medio del tom illo  17 cuando la  sección cónca­
va mencionada 15x queda inmediatamente por encima de la  sec­
ción cóncava 13. En éste estado, todas la s  demás secciones cón
cavas de la  leva 14 quedan bloqueadas por el cuerpo del cubo



5.

10,

15

20

25

- 9 -

11. Cuando el motor MI gira en este estado, la  cadena 23 fun­
ciona, el eje 10  g ira, y cuando la  sección cóncava consisten­
te en la  sección cóncava mencionada 13 y la  sección cóncava 
mencionada 15x, una sobre otra, coincide con el intervalo 
entre el carril 6 mencionado y la  placa de retén 8 , el mate­
r ia l en barra en el extremo inferior del carril 6 se introdu 
ce en la  seccióncóncava duplicada mencionada. Además, cuando 
el eje de extracción 10 gira, la  sección cóncava duplicada 
mencionada (13, 15x) se desplaza a la  posición inferior, ha­
ciendo que el material en barra descienda. No obstante, en 
este momento el tubo 36 no está cerrado por la  placa de evi­
tación de oscilación mencionada 29, según se describirá más 
adelante. Al mismo tiempo, el material en barra siguiente se 
mueve a la  posición inferior sobre el carril 6 a pesar de que
por acción de la  circunferencia exterior del cubo 11 no pue­
de penetrar en la s  secciones cóncavas de la  placa de leva 14. 
Además, cuando la  sección convexa de la  leva 33, f i j a  sobre 
el eje 10 oprime a l  brazo 28 en sentido descendente contra 
el muelle 30, el tubo 35 se cierra. Entonces, cuando la  palan 
ca 24 hace que funcione el microinterruptor 25, el motor MI 
se detiene y la  palanca 24 se pone en contacto con el micro- 
interrruptor 26, haciendo que funcione el motor de despren­
dimiento M3. Ulteriormente, la  barra mecanizada se introduce 
en la  sección hueca 36 del tubo 35 según se describirá más 
adelante o es expulsada como material restante y se pone 6n 
contacto con el microinterruptor 25, haciendo que se porga en 
marcha el motor MI. Además de ésto, un dispositivo que se des­
cribirá más adelante hace que funcione el eje 31, asi como 
la  pieza de accionamiento 32 y la  palanca de accionamiento 
307, con lo que la  palanca de accionamiento 307 se desacopla 
de la  seccióncóncava 301 sobre la  base del brazo de acciona­
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miento 28 y el "brazo de accionamiento 28 y l a  placa 29 que evi­
ta  oscilacion es abren el tubo 36 por medio e l resorte 30. Míen 
t r a s  tanto, e l mecanismo funciona de nuevo para extraer mate­
r i a l  en barra que cae desde la  sección superior del tubo 36.

A continuación se describe e l empujador de m aterial en 
barra representado en l a s  f ig u ra s  5,6, y 7. La referencia 40 
indica un empujador que consiste principalmente en una barra 
empujadora 44, introducida con movimiento a ltern ativo  en l a  sec 
ción hueca 36 del tubo 35 mencionado. Asi, l a  sección hueca 36 
sirve  como sección de guia del m aterial en barra y del empuja­
dor 40. El número 61 indica un e je  trasero  acoplado con l a  sec, 
ción tra se ra  de l a  barra empujadora 44, y una sección cóncava 
62 se encuentra en una parte de l a  misma. El número 63 indica 
un conector de cadena que detiene ambos extremos de una cade­
na 66, que se d escrib irá  más adelante, y lo s  números o4- y 65 
indican secciones convexas en dos etapas p rev istas en sus pro­
ximidades. La cadena mencionada 66 se acopla sobre l a  rueda 
dentada delantera 74 y l a  rueda dentada tra se ra  191, según 
se i lu s t r a  en la  figu ra  1, y es impulsada para moverse hacia 
delante o hacia a trá s  por l a  acción del motor transm isor M2 
montado en l a s  proximidades del mecanismo de control 102 
mencionado. Como motor transmisor M2 se u t i l iz a  un servomotor, 

En l a  sección de to m illo s  54 p rev ista  en l a  sección 
delantera de l a  barra de empuje 44 se h ab ilitan  dos secciones 
de canal 56 en dirección a x ia l. Una pieza de f i ja c ió n  c ilin d ra
ca 43 se puede adaptar sobre la  sección de to m illo  54, habi­
litando dos secciones sobresalientes 53 hacia el extremo delai 

i *  nieza de fijación  43 , existiendo secciones sobre-
sa lie n te s  59 d ir ig id a s  hacia e l in te r io r  a p a r t ir  de l a s  sec­
ciones sobre sa lie n te s  58 que se acoplan con l a  sección de ca
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nal mencionado 56* Un muelle 60 se introduce entre la  pieza 
de fijación  43 y la  barra de empuje 44. En la  cara del extre­
mo trasero de la  sección de unión 42, una sección de muesca 5/ 
se puede acoplar con la s  secciones sobresalientes mencionadas 
58. Un agujero pasante 50 de pequeño diámetro se encuentra en 
la  sección delantera de la  sección de unión 42, y unagujero 
pasante 50'de gran diámetro se forma en la  sección trasera 
junto con el agujero pasante 50 de menor diámetro para permi­
t i r  que la  sección de tom illo  54 se introduzca en el mismo. 
Una barra de conexión 47 atraviesa el agujero 50, uniéndose 
giratoriamente la  sección de cabeza 51 de gran diámetro de la 
misma en la  etapa formada entre lo s agujeros pasantes 50 y 
50; y se ensambla de ta l modo que se puede sujetar una bola 53 
entre la  parte cóncava 52 prevista en la  sección de cabeza 51 
y la  sección cóncava 55 prevista en el extremo de la sección 
de tom illo  54 de la  barra empujadora 44 y se suprime de un 
modo apropiado por medio de un muelle 60 a l mismo tiempo. La 
referencia 41 indica una sección de uñeta, cuya sección delan­
tera está provista de una sección cóncava 41'formada para 
permitir la  adaptación de material en barra, y un extremo de 
horquilla 46 está formado por dos canales longitudinales 56, 
introduciéndose un extremo de la  barra de conexión 47 en el 
agujero 48 previsto en su extremo trasero para acoplarse con 
la  sección de uñeta 41 por medio de un pasador 49.

Resultará evidente que lo  expuesto a continuación, 
se podrá entender por la  descripción an terior. En un tipo 
c lásico  de empujador, la  barra de empuje 44 y l a  sección 
de unión 42 se conectarían directamente por un to m illo .  Como 
existen  dos direcciones de giro  a derechas y a izquierdas 
del eje de unamáquina herramienta automática, se ha de tener
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e& consideración la  mano del hilo de rosca del torn illo . O 
sea, s i  el to m illo  tiene un hilo de rosca de mano inadecua­
da, se aflo jará. Por lo tanto, ha sido necesario preparar dos 
juegos de empujadores para direcciones a derechas y a izquier­
das de un to m illo . El presente invento, la s  secciones sobre- 
g^q^entes ^8 orí el extremo delantero de la  pieza de fijación  
43 se acoplan con la  sección de muesca 57 de la  sección de 
unión y son oprimidas por el muelle 60 y, por otro lado, la s  
secciones sobresalientes 59 se acoplan con la  sección de ca­
nal 56 de la  barra de empuje 44, cuando la  barra de empuje 44 
y la  pieza de fijación  33 se combinan entre s i .  Por lo tanto, 
una sola clase de empujador es suficiente cualquiera que sea 
la  dirección de giro de una máquina herramienta automática.

En la s  figuras 8 y 9 la  referencia 102 indica un me­
canismo de control según se ha indicado anteriormente. Un en­
granaje 75 y una rueda dentada frontal 74 se montan sobre el 
eje de salida 73 del motor transmisor M2 que se monta en la  
sección delantera del bastidor 3 por medio de una brida 70.
El número 76 indica una placa que se f i j a  a l bastidor 3 por 
pernos 71, y la  referencia 78 indica otra placa que se f i j a  
a la  placa 76 por una pluralidad depemos 77. Entre la s  pla­
cas 76 y 78 se habilitan ejes 81,84 y 86 . El eje 8l  está 
provisto de un engranaje 79 y un engranaje 80 que engranan 
con el engranaje mencionado 75. El eje 84 está provisto de 
un engranaje 82 y un engranaje 83 que engranan con el engrane 
je 80 mencionado. El eje 83 está provisto de un engranaje 85 
que engrana con el engranaje 83 mencionado y dicho eje 86 es­
tá provisto además de abrazaderas 87, 89 y 91 en uno de sus 
extremos y abrazaderas 96 y 98 en su otro extremo, estando 
provistas la s  abrazaderas 87, 89 , 91, 96 y 98 de brazos de
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contacto 88 , 90, 92, 97 y 99 respectivamente. En la  placa 78, 
por otro lado, van montados microinterruptores 93, 94 y 95 
que funcionan por la  acción de lo s brazos de contacto mencio­
nados 88 ,90  y 92 , mientras que en la  placa 76 se montan micro- 
interruptores 100 y 101 accionados por lo s brazos de contacto 
mencionados 97 y 99. Los brazos de contacto efectivos y sus 
microinterruptores se ajustan de forma que funcionen una vez 
por cada ciclo de movimiento de transmisión de un material 

en barra.
Lo que sigue se podrá comprender por la  descripción an­

terior. Cuando funciona el motor transmisor M2, la  rueda den­
tada delantera 74 gira. Entonces la cadena 66 se mueve según 
se ha descrito anteriormente, haciendo que gire la  rueda den­
tada trasera 191 y que el empujador 40 se mueva a lo  largo 
del tubo de transmisión 36 a través del conector de cadena 
mencionada anteriormente 63. Por otro lado, el eje 86 funcio­
na sincrónicamente por medio del engranaje 75, el engranaje 
79,áLaje8l, el engranaje 80, engranaje 82, el eje 84, el eje 
83 y el engranaje 85 del mecanismo de control 102 , por lo que 
el funcionamiento entre cada brazo de contacto y cada micro- 
interruptor se efectúa en sincronismo con el movimiento del 
empujador mencionado. El funcionamiento causado por el con­
tacto de cada brazo de contacto con cada microinterruptor se 
efectúa como sigue. No obstante, e l brazo de contacto 88 y 
el microinterruptor 93 se utilizan para hacer funcionar acce­
sorios, por lo que su descripción se omite en la  presante me­

moria descriptiva.
Cuando el extremo de una barra mecanizada M, introdu­

cida en la  sección de uñeta 41 del empujador 40 ha llegado 
a la  posición de comienzo de mecanización de la  barra, y cuan
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do el material se ha puesto en contacto con la  herramienta de 
corte y el tope para determinar la  posición del material en 
harra después de haber pasado por el interior del husillo de 
n-nq máquina herramienta automático. El brazo de contacto 90 
se pone en contacto con el interruptor 94, haciendo que se 
acople el embrague de la  máquina herramienta para comenzar la  
mecanización, enviándose entonces una instrucción para cambia;? 
el par motor de transmisión del motor transmisor ¥2. El inte­
rruptor 95 del brazo de contacto 92 que se acopla con elmismo 
se ajustan de ta l  modo que el empujador 40 pueda avanzar para 

acoplarse en la  posicibn de limite de mecanizaciónldal material 
en barra ¥. Cuando el interruptor ¥3S que detecta la  libera­
ción del plato de la  máquina herramienta automática que se 
describirá más adelante y el interruptor 95 mencionado fun­
ciona, el motor transmisor ¥2 del empujador 40 invierte su mar 
cha. Cuando lo s brazos de contacto 97 y 99 se acoplan con 
lo s interruptores 100  y 101 , funciona un solenoide cuya ilu s­
tración se ha omitido, haciendo que gire el eje 31 mencionado 
anteriormente, que e l brazo 28 funcione debido al proceso 
anterior, haciendo que se abra la  placa contra oscilaciones 
29, y que se abra el tubo de transmisión 36. La placa contra 
oscilaciones 29 cierra el tubo de transmisión 36.

Entonces, el mecanismo que conecta un material con el 
empujador o separa el empujador de los materiales restantes, 
o sea, el mecanismo llamado de retención y liberación de mate 
r ia l  105 se describe a continuación. Tomando como referencia 
la  figura 10 y la  figura 1 1 , se observará que la  referencia 
¥3 indica un motor con un engranaje de reducción, la  referen­
cia 106 jndica un perno previsto en el soporte del motor 107 
f i jo  sobre el bastidor 3 , y la  referencia 108  indica un eje
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de salida que está provisto de un engranaje 110. El número 111 
indica un engranaje que gira sobre el eje f i jo  113 montado so-, 
bre el soporte del motor 107 por un cojinete 112. El engranaje 
111 engrana con el engranaje 110. La referencia 115 indica 
una placa de leva que vá montada en el engranaje 110 por un 
tom illo  114. La referencia 117 indica un engranaje sujeto por 
una chaveta 120 sobre el eje giratorio 119 previsto en el so­
porte del motor 107 montado en un cojinete 118. El engranaje 
117 engrana con el engranaje 110 igualmente. El extremo de la  
barra de conexión 122 se f i ja  por un pasador 121 en la  posi­
ción excéntrica delcuerpo del engranaje 117. La barra de cone­
xión o biela 122 se u tiliza , según se describirá más adelante 
para hacer funcionar el mecanismo que permite el movimiento 
alternativo del empujador. El número 131 indica un brazo bas­
culante cuya base se f i j a  al bastidor 3 por un pasador 1 3 2 , 
y un rodillo 133 gira por médio de un pasador 134 en una parte 
del mismo. El rodillo 133 se pone en contacto con la  placa de 
leva mencionada 115.

La referencia 135 indica de un modo general una estructu 
ra que se conecta con el mecanismo 105 para retener o soltar 
material y consiste en una unión 136 , una barra 137 , una baja 
de muelle 140, una unión 143 y medios similares, conectándose 
un extremo de la  unión 136 para girar con el extremo del bra­
zo basculante 131 mediante un pasador 144, estando provistos 
su otro extremo de un taladro roscado que se une a la  sección 
roscada 137a de la  barra 137 de ta l modo que se pueda ajustar 
la  longitud. La mordaza 137b en el extremo de la  barra 137 pu.3 

de deslizarse en la  sección hueca formada en la  caja de muelle 
1 4 4 , y- está provista de un muelle 141. La sección roscada 
137a de la  barra 137 y el taladro roscado de la  unión 136 se
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ajustan entre s i ,  pudiéndose ajustar la  presión del muelle 141. 
La referencia 142 indica un pasador de conexión entre la  unión 
143 y la  caja de muelle 140 , y el pasador 145 es un pasador 
que une giratoriamente la  unión 143 con el brazo basculante 
147 según se describirá más adelante. La referencia 148 indios, 
una sección de cojinete prevista en el elemento de bastidor 3; 
la  referencia 149 indica un eje giratorio que gira sostenido 
por la  sección de cojinete 1 4 8 , y el pasador 158 es un pasa­
dor que detiene al eje basculante 147 y al eje giratorio 149. 
Los números 150 y 151 indican pernos previstos en el cuerpo 
del brazo basculante 147, y la s  referencias 153 indica un mué-- 
l ie  que se tensa entre elpemo 152, f i jo  a l elemento de bas­
tidor 3 y el perno citado 15. Por lo tanto, el muelle 153 
aótua para poner a l rodillo previsto en el brazo basculante 
mencionado 131 en contacto constante con la  placa de leva men­
cionada 115, tirando constantemente del brazo basculante 147 
hacia la  derecha^ según se observará en la  figura 31, y al 
mismo tiempo, actúa para retener el mecanismo 105 con el fin  
de sujetar o so ltar material constantemente en estado de l i ­
beración.

La referencia 163 indica un brazo superior f i jo  a l otro 
extremo del eje giratorio 149 por un pasador 159, montándose 
una guia 164 sobre la  cara inferior empleando un perno 165.
La referencia 166 indica una uñeta de trinquete superior in­
troducida en un agujero sin numerar previsto en la  guia 164,
y su protrusión se puede ajustar por medio de un tornillo de 
ajuste 1 6 7 . La referencia 155 indica un eje giratorio sosteni}-
do para girar por la  sección inferior 148b del cuerpo del co­
jinete 1 4 8 , fijándose una palanca 156 pof medio de un pasadoi 
160  al extremo del eje giratorio 155, acoplándose una sección
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cóncava pasante 156a, prevista en el otro lado de la  palanca 
156, con el pasador mencionado 150. La referencia 168 es un 
brazo inferior que se f i j a  en el otro extremo del eje girato­
rio 155 mediante un pasador 1 6 1 , introduciéndose una uñeta de 
trinquete inferior 171 en un agujero sin numerar en su cara su 
perior fijándose por un tom illo  de ajuste 172, con lo  que se 
puede ajustar su protrusión. La guia 164 y la  uñeta de trinque 
te superior 1 6 6 , previstas sobre el brazo superior 1 6 3 , pueden 
penetrar en la  sección hueca 36 del tubo de transmisión mencio 
nado 35 desde la  parte superior de dicho tubo de transmisión 
35 , mientras que la  guia 169 , la  uñeta de trinquete inferior 
161 y demás elementos previstos en el brazo inferior 168 pue­
den penetrar en la  sección hueca 36 a través de un agujero (no 
ilustrado) previsto en la  parte inferior del tubo de tmsmisiói 

35.
Las referencias 127 y 129 indican microinterruptores 

provistos en la s  secciones superior e inferior del soporte 107, 
que se utilizan para detener el motor M3. Las referencias 126 
y 128 indican bases de interruptor. El número 124 indica una 
abrazadera prevista en un extremo del eje giratorio mencionado 
119, y el número 125 indica un brazo de contacto previsto en 
la  abrazadera 124. Lo que sigue se podrá comprender por la  des 
cripción anterior. Cuando gira el motor de desprendimiento M3, 
el eje de salida 108 y el engranaje 110 giran simultáneamente. 
Entonces, el engranaje 117 y el eje giratorio 119 giran, asi 
como la  abrazadera 124 y el brazo de contacto 125. Si el brazo 
de contacto 125 gira a izquierdas (según indica la  flecha b) 
(figura 1 0 ), haciendo que funcione el microinterruptor 127, 
cuando el engranaje 126 g ira a derechas, el motor M3 se detie­
ne. Por el contrario, si el brazo de contacto 125 gira a dere-
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chas, o sea en la  dirección que indica la  flecha (h) y el mo­
tor de desprendimiento M3 gira en la  dirección que indica la  
flecha "h" y se pone en contacto con el hrazo de contacto 129 

cuando el engranaje g ira a izquierdas, el motor M3 se detiene. 
Por otro lado, s i  el engranaje 117 g ira , el movimiento excén­
trico  del pasador 121 hace que la  hiela 122  funcione, con lo 
que se efectúa el movimiento alternativo del empujador que se 
describirá más adelante.

Además, de esto, si g ira el engranaje 110, girará el 
engranaje 1 1 1 , también girará la  placa de leva 115 que va mon 
tada sobre el engranaje, basculando el brazo basculante 131 

alrededor del pasador 132 a través del rodillo 133 , y el brazo 
basculante 147 g ira  a través del pasador 14 alrededor del eje 
giratorio 149.

Con relación a la s  figuras 14 y 15, lo s números 180 
y 181 indican soportes previstos en la s  proximidades de la  se : 
ción del extremo trasero del tubo transmisor 35; la  referen­
cia 182  indica una barra que se desliza sobre los soportes del 
tubo transmisor 180  y 1 8 1 , y la  referencia 183 indica una pía 
ca de buje o caequillo f i jo  sobre el bastidor 3 por medio de 
un to m illo  189 . La referencia 188 indica un bloque f i jo  so­
bre la  barra 182 por un tom illo , y la  referencia 177 indica 
ima pieza de acoplamiento que se monta sobre el bloque 188 

por el pasador 178 y que se puede desunir de la  sección cónca 
va 72 prevista en el eje trasero 61 del empujador 40. El nóme 
ro 176 indica una palanca montada de una forma solidaria en 
un extremo del pasador 1 7 8 , y la  referencia 165 indica un to­
pe montado sobre el bastidor 3 , previsto en una posición que 
permite su desunión de la  palanca mencionada 176. La referen­
cia I 84 indica un muelle previsto sobre la  palanca 1 7 6 , que
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se refuerza de forma que pueda g irar a izquierdas, según se 
observará en la  figura 14. La referencia 179 indica un aguje­
ro largo longitudinal previsto en la  parte inferior de la  seo 
ción hueca 36 del tubo transmisor 35. El número 186 indica un 
bloque de unión que se f i ja  sobre la  barra 182 por un tom illo  
1 8 7 , y el número 201 indica una sección de muesca prevista en 
el bastidor 3 que permite el deslizamiento del bloque de unión 
mencionado 186. Una barra 195 es solidaria de un extremo de 
bloque de unión 1 8 6 , y la  barra 195 se puede deslizar sobre 
el cojinete 194 previsto en el bastidor 3. En el extremo de 
la  izquierda de la  barra 195 se habilita un bloque 197, y el 
pasador 198 previsto en el bloque 197 está destinado a adaptar 
se al agujero largo (cuya ilustración se ha omitido) previsto 
en la  biela mencionada 122 (figura 10 y figura 1 1 ).

La referencia 202 indica un cojinete previsto en el 
extremo trasero del elemento de bastidor 3 para sostener gira 
toriamente un eje 301, sujetándose la  palanca de ajuste 203 
de la  pieza de accionamiento a un extremo y abrazaderas 205 y 
206 al otro extremo. La referencia 207 y 208 indican brazo de 
contacto que se fijan  a la s  abrazaderas 205 y 206 mediante 
to m illo s, El número 204 indica una pieza de accionamiento qua 
se f i j a  a la  palanca de ajuste 203 mediante un tornillo , y 
puede ser empujada por la s  secciones sobresalientes menciona­
das 64 y 65 previstas en el eje trasero 61 del empujador 35. 
Por consiguiente, cuando la  pieza de accionamiento 204 es em­
pujada por la s  secciones sobresalientes mencionadas 64 y 65, 
g ira el eje 310 y los brazos de contacto 207 y 208 giran y se 
ponen en contacto con lo s interruptores 209 y 210. La referen 
cia 209 indica un motor para poner en funcionamiento al motor 
transmisor M2, y la  referencia 190 indica un soporte de eje
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de rueda dentada trasera sujeto a l elemento de bastidor 3 por 
un perno 193, que está provisto de un cojinete 200. La referen 
cia 192 indica un eje provisto de una rueda dentada trasera 
191 que se sostiene por el cojinete mencionado.

A continuación se describe el funcionamiento general 
del presente invento. El mecanismo 2 para extraer material en 
barra, que se ilu stra  en la s  figuras 3 y 4 , ya se ha descrito 
con detalle.

Cuando se oprime el interruptor de arranque (cuya 
ilustración se ha omitido) del motor extractor MI, una barra 
mecanizada que se mantiene entre la  sección cóncava 13 del cu-' 
bo de placa de extracción 11 y la  sección cóncava 15x de la  
placa de leva de extracción 14 se introduce en la  sección hue­
ca 36 del tubo transmisor 35 a lo  largo del interior de la  
guia de extracción 7. Tan pronto como ha finalizado la  extrae 
ción, el brazo de accionamiento contra oscilaciones 28 que se 
ha abierto, se cierra por la  acción del brazo 33. Las seccio­
nes cóncavas 13 y 15x se elevan y mantienen el material s i­
guiente en barra en la  posición inferior entre la s  barras me­
canizadas que se han colocado sobre el carril 6 de la  bandeja 
5. Mientras tanto, cuando la  pieza de accionamiento 24' actúa 
sobre el microinterruptor 26 , el motor de desprendimiento o 
desunión M3, que se describirá más adelante, se pone en mar­
cha, y cuando la  pieza de accionamiento del interruptor 24 ha 
ce funcionar el microinterruptor 25, se abre el circuito del 
motor extractor MI para detenerse dicho motor MI.

Cuando se pone en marcha el motor M3, el engranaje 
110 g ira y, según se ha mencionado anteriormente el brazo bas­
culante 147 gira alrededor del eje giratorio 149. Si suponemos 
que esta rotación se efectúa a derechas, la  palanca 156 acó-
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piada con el pasador 150, f i jo  a l brazo basculante 147, g ira E 
derechas conjuntamente, y el brazo superior 163 y el brazo in­
ferior 1 6 8 , f i jo s  al eje giratorio 149 y 155, respectivamente, 
giran y se aproximan entre s i para sujetar y f i ja r  la  barra 
mecanizada M entre la  uñeta de trinquete superior 166 y la  uñe
ta de trinquete inferior 171.

La rotación del engranaje 117 hace que la  biela 122

se mueva hacia delante ^hacia el lado de la  izquierda según se 
observará en la s  figuras 14 y 15) gradualmente debido al movi­
miento excéntrico del pasador, según se ha descrito anterior­
mente, haciendo que la  barra 182 avance, o sea se d ir ija  hacia 
la  izquierda a través del bloque 197 y el bloque de unión 186 , 
En la  biela 122, parte de la  que se omite en los dibujos, hay 
previsto un agujero largo donde se introduce un pasador 198 
del bloque 197, por lo  que la  operación comienza algo más talu­
de que la  revolución del engranaje 117. 0 sea, debido que el 
agujero largo, cuya ilustración se ha omitido, ejerce la  fun­
ción de retardo el elemento 188 y lo s mecanismos correspondien
tes empleados para .inducir movimiento alternativo en el empu­
jador no pueden ejercer movimiento alternativo por parte de la  
biela 122 antes de que el mecanismo 105 que sujeta al materia.. 
retenga con seguridad material en barra N. Por consiguiente, 
la  barra 182 comienza a avanzar poco después de comenzar a gi-- 
rar el engranaje 117, o sea, el arranque del motor M3, y empu 
ja al eje trasero 61 del empujador 40 por la  placa de empuje 
183 para hacer que avance el empujador 40. Por lo  tanto, la  
sección de uñeta 41 del empujador 40 se pone en contacto con 
el extremo trasero de la  barra mecanizada bajo la  guia de la s  
guias de uñeta 164 y 169 para sostener el material en barra M, 

Cuanel el Motor M3 se gira adicionalmente y el rodi-
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l io  133 se pone en contacto con la  sección de la  placa de leva 
115, el brazo basculante 147 g ira a izquierdas, según se obser 
varé en la  figura 1 0 , debido a la  acción del muelle 153, y la  
uñeta de trinquete superior 166 y la  uñeta de trinquete infe­
rior 171 retroceden para soltar el material en barra a. Por 
otro lado, la  barra 182  avanza adicionalmente, la  palanca 176 

que va montada de una forma basculante sobre el bloque 188 se 
pone en contacto con el tópe 175, y, al mismo tiempo, la  pie­
za de acoplamiento 177 se desune de la  sección cóncava 62.

Cuando la  pieza de acoplamiento 177 se desune de la  
sección cóncava 72, el contacto entre la  sección convexa 64 

del eje trasero 61 y la  pieza de accionamiento 204 se suelta 
y el eje 310 g ira para hacer funcionar el microinterruptor 209 

y poner en marcha el motor transmisor N2. Al g irar el engrana­
je 117, el brazo de contacto 125 gira para ponerse en contacto 
con el microinterruptor 129 haciendo que se detenga el motor 
de desprendimiento o desunión M3 .

Cuando se pone en marcha el motor transmisor M2, el 
empujador 40 empuja nuevo material en barra M hacia el tope 
(herramienta de corte) de la  máquina herramienta por el inte­
rior del husillo de dicha máquina herramienta.

Cuando se pone en marcha el motor transmisor M2, el 
mecanismo de control mencionado 102 funciona por otro lado. 
Cuando el eje 86 g ira según se ha descrito anteriormente, el 
brazo de contacto 90 se pone en contacto con el microinterrug 
tor 94 no solamente para cambiar el par de transmisión del mo 
tor transmisor N2 a un par motor más débil correspondiente a], 
diámetro del material en barra, s i no también para embragar el 
embrague del eje de leva con el fin  de in ic iar la  mecanización 
de la  máquina herramienta, con lo  que comienza la  mecanización.
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Cuando lo s materiales en barra M se mecanizan en se­
cuencia y se alcanza el límite de la  mecanización, el brazo do 
contacto 92 se pone en contacto con el microinterruptor 95. El 
microinterruptor 35 y el interruptor de apertura del plato 
MS3 (que no se ilu stra  en los dibujos) funcionan simultánea­
mente, el eje de leva de la  máquina herramienta se detine en 
la  posición en que se abre el plato; el motor transmisor in­
vierte su marcha a l mismo tiempo, y el empujador 40 retrocede 
hacia la  derecha con el material restante sujeto, (figura 1 1 ). 
Mientras tanto, cuando el empujador 40 retrocede y el materia!, 
restante sujeto por la  sección de uñeta 41 llega a la s  proxi­
midades de la  uñeta de trinquete superior mencionada 166 y la  
uñeta de trinquete inferior 171) la  sección convexa 65 del 
eje trasero 61 del empujador 40 empuja a la  pieza de acciona­
miento 204, con lo  que el brazo de contacto 208 hace funcionar 
el microinterruptor 210 con el fin  de poner en marcha al motor 
M3 (figura 15) y hacer que el engranaje 110  gire a derechas 
en la  figura 10. Mientras tanto, el eje trasero 61 del empuja 
dor 40 queda constriñido por la  placa de empuje 183, el tope 
175 se desacopla de la  palanca 176 cuando la  barra 182 se des 
plaza hacia la  derecha, segiSn se observará en la  figura 14, y 
la  pieza de acoplamiento 177 sube y g ira  debido a la  acción 
del muelle 184 para acoplarse con la  sección cóncava 62 del 
eje trasero 61 del empujador 40 (figura 16 b). Además, el. re_s 
to del material M'' queda sujeto por la  uñeta de trinquete su­
perior 161 y la  uñeta de trinquete inferior 171, y la  biela 
122 que va montada en el engranaje 117 retrocede adicionalmen 
te, haciendo que el empujador 40 retroceda a través de la  ba­
rra 1 8 2 , la  pieza de acoplamiento 177 y la  sección cóncava de 
acoplamiento 62 del empujador 40.
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En una posición anterior a l punto en que el empujadoí 
40 llega a la  posición trasera, el material restante M' se ex­
trae de la  sección de uñeta 41 del empujador 40. Además, cuan­
do giran lo s engranajes 115 y 117 y el rodillo  133 que va mon­
tado en el brazo basculante 131, según se ilu stra  en la  figura 
16c se pone en contacto con la  sección de raíz de la  placa de 
leva 115, el brazo de interruptor 147 gira a izquierdas, según 
se observará en la  figura 1 0 , debido a la  acción del muelle 
153, y la  uñeta de trinquete superior 166 y la  uñeta de trin­
quete inferior 171 sueltan dicho material restante.

Cuando el empujador llega a la  posición retrasada, la 
sección convexa 64 del conector de cadena, que se monta sobre 
el eje trasero 1 6 1 , empuja a la  pieza de accionamiento 204 adi 
cionalmente, y el brazo de contacto 207 hace funcionar al mi- 
crointerruptor 209 para detener el motor transmisor N2 que con 
tinua su marcha inversa. Además, el motor de desprendimiento o 
desunión M3 se detine cuando el brazo de contacto 125 hace fun 
cionar a l microinterruptor 127.

Además, cuando el m aterial restan te  M' cae sobre una 
ca ja  receptora de m aterial restan te 217 a través d e l canalizo 
de m aterial restante  216, un microinterruptor 215, previsto  en 
el canalizo del m aterial restante 216, detecta la  caída de d i­
cho m aterial para poner en funcionamiento e l motor MI, y una 
nueva barra de m aterial M se introduce en l a  sección hueca 36 
del tubo transmisor 35. Mientras tanto, lo s  brazos de contacto 
97 y 99 se ponen en contacto con lo s  m icrointerruptores 100 y 
1 0 1 , con lo  que l a  p laca contra oscilacion es 29 se su e lta  des­
pués según se ha d escrito  anteriormente. Después se rep ite  l a  
operación d escr ita .

Lo que sigue se podrá comprender por la  descripción
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anterior. El control del movimiento del empujador se ve fa c il i  
tado en extremo por el presente invento. Por ejemplo, suponga­
mos un caso en que va montado en un tomo automático del tipo 
o cabezal móvil. En el caso de una máquina herramienta de este 
tipo, el plato del cabezal móvil se abre y el cabezal retroce­
de para recoger material en barra y lo  mecaniza mientras avan­
za un paso para trabajar una nueva pieza. Se necesita un inte­
rruptor para detectar la  apertura del plato del cabezal y pare 
hacer que retroceda el empujador. Según la s  técnicas tradicio­
nales, el empujador se coloca directamente a lo  largo de la  m̂ 
quina herramienta o el camino de movimiento del empujador para 
acoplarse directamente con este interruptor. La posición del 
interruptor mencionado difiere de acuerdo con la  longitud de 
lo s productos que se hayan de trabajar. 0 sea, se encuentra 
próximo al cabezal cuando el tamaño de lo s productos es corto, 
mientras que estará alejado del cabezal cuando el tamaño de 
lo s productos sea largo. Con el tipo de construcción menciona­
do, según la s  técnicas anteriores, ha sido d if íc i l  mover con 
amplitud la  posición del interruptor mencionado. Por lo  tanto, 
se ha utilizado el tipo clásico de aparato alimentador adamen, 
te cuando la  longitud de los productos era pequeña, mientras 
que ha sido imposible u tilizarlo  cuando la  longitud difería 
notablemente de producto a producto. Según este invento, por 
otro lado, el ajuste de la  longitud de lo s materiales en barra 
o la  longitud de los productos se realiza sobre un disco por­
que el movimiento del empujador, o sea, el de lo s materiales 
en barra se convierte en movimiento circular de un giro por el 
dispositivo de control 102. Por consiguiente, este ajuste se 
realiza con facilidad, con lo que el alcance de aplicación de] 
aparato alimentador puede ampliarse en grado considerable.
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Descrita suficientemente la  naturaleza del invento 
asi como la  manera de realizarlo en la  práctica, debe hacerse 
constar que la s  disposiciones anteriormente indicadas son sus 
ceptibles de modificaciones de detalle en cuanto no alteren 
su principio fundamental, siendo lo que constituye la  esencia 
del referido invento y por lo  que se so lic ita  Patente de Inven 
ción por 20 años en España sobre: PERFECCIONAMIENTOS EN LA 
CONSTRUCCION DE APARATOS ALIMENTADORES AUTOMATICOS DE BARRAS; 
caracterizándose por lo siguiente:

1 .  -  Perfeccionamientos en la  construcción de aparatos 
alimentadores automáticos de barras, provistos de un mecanismo 
para extraer nuevo material en barra desde una sección de a l­
macenamiento hasta una sección de guia; un mecanismo móvil don 
de un empujador móvil en la  dirección axial en dicha sección 
de guia avanza junto con el extremo trasero de dicho nuevo ma 
te r ia l en barra, y el citado empujador retrocede junto con el 
material en barra restante desde la  posición delantera; y un 
mecanismo para desprender o desunir el empujador del material 
en barra, caracterizados porque dichos aparatos están provis­
tos de un mecanismo de control para permitir que dicho movi­
miento se sincronice con un movimiento circular, y porque di­
cho mecanismo de control está provisto por lo  meaos de un dis 
positivo de regulación para regular la  posición delantera del 
citado empujador.

2. -  Perfeccionamientos según la  reivindicación 1, ca-' 
racterizados porque dicho mecanismo empleado para extraer el 
material consiste en una placa de leva que gira alrededor de 
un eje y un cubo con la  misma forma externa que la  de dicha
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placa de leva y porque hay previsto un mecanismo para formar 
una sección cóncava conveniente por la  cooperación de la s  sec 
ciones cóncavas previstas en el cubo y la  placa mencionados.

3. - Perfeccionamientos según la  reivindicación 1, ca 
racterizados porque dichos aparatos alimentadores disponen uns. 
estructura donde dicho empujador está provisto de una barra de 
empuje y una sección de unión porque se dispone una pieza de 
fijación  o inmovilización entre la  barra de empuje y la  sec­
ción de unión, cuya pieza de inmovilización inmoviliza la  sec 
ción de unión y la  barra de empuje con respecto a su movimien­
to de rotación.

4. - Perfeccionamientos según la  reivindicación 1, ca­
racterizados porque dicho mecanismo de desprendimiento o des­
unión está provisto de dos mecanismos de accionamiento que se 
interconectan por el eje de salida de un motor, siendo uno un 
mecanismo basculante para hacer funcionar uñetas de trinquete 
y que están opuestas entre s i ,  para desprender o desunir un 
material en barra, siendo el otro un mecanismo para ¡inducir 
movimiento alternativo en una barra que se acopla cor. el empu­
jador solamente durante la  desunión mencionada para inducir 
movimiento alternativo en el empujador.

5. -  Perfeccionamientos según la  reivindicación 1, ca 
racterizados porque una placa para abrir y cerrar un tubo es­
tá  provista entre el tubo de la  sección de guia mencionada y 
el mecanismo de extracción de material en barra citado y por­
que la  placa abre el citado tubo antes de que dicho mecanismo 
de extracción de material funcione, y cierra el tubo cuando 
dicho material penetra en dicho tubo.

6 .  -  Perfeccionamientos en la  construcción de aparatos 
alimentadores automáticos de barras, ta l y como queda sustan-



cialmente descrito en la  presente Memoria y en los dibujos ad 
juntos.

Esta Memoria consta de veintiocho hojas escritas a 
máquina por una sola cara.
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