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Jto de los cilindros de plegédo, y con él, el de la presién eldstica, al obje

La presente memoria descriptiva tiene como fin la
declaracidn del objeto sobre el que ha de recaer el privilegio de explota-
/ .
cibn industrial y comercial, exclusivo en el territorio nacional, de una

Patente de Invencidn de acuerdo con la vigente Legislacién sobre Propie~

MA DE PLEGADO DE LAMINAS", . T '

' El invento se refiere a un sistema de plegado, pr‘o-.-
visto de una serie de cilindros plegadores, apoyados de forman'Que pue-
dan girar, y accionados por un mecanismo motor comdn, que preseanta
una rueda motriz para cada cilindro de plegado. : o .

Los sistemas plegadores de este tipo se utilizan pa-
ra el plegado de i:apél, ldminas y similares, y prgsenian por. lo :general
de cuatro a catorce cilindros plegadores, colocados de forma.:g:é'calonada,
con dos a doce desviaciones en curva,

Los cilindros plegadores deben ajustarse general-
mente con mucha exactitud al éspesor del pliego del papel; o c:ﬁé{dernillo,
que lo atraviesa, pues deben abarcar a estos pliegos en todo ;ﬁ'mmcho, e
impulsarlos en su movimiento con una ligera presibu. Sin embréfgo, pue~
den separarse por efecto de una presida, al objeto de evitar la aparicié?m
de inferrupciones cuando el intersticio de separaciédn se ha ajustado muy
estrechamente, o cuando atraviesa este intersticio un nﬁmero',éé pliegos
superior al previsto. Esta posibilidad de desplazamiento o se:paracién de
los rodillos po‘r presidn eldstica resulta, ademés, necesaria en determi-
nados fipos de plegado, en particular, en plegado en zig-zag o en angulo,
pues los pliegos pre-plegados deben atravesar siempre los ciiin&ros y de
ben alcanzar el cilindro colocado a continuacién.

Resulta ser de la méxima importancia el ajuste exac

to de conseguir un transporte o arrastre correcto de los pliegbé, y un ple

gado exacto. La razdn de ésto estriba en que el papel y las ldminas pue-
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den flexionar en cierto grado, y en que s'e presenta siempre, en mayor o
menor grado, en funcién de la velocidad circunferencial de los cilindros,
un mayor o menor resbalamiento. En el caso de que este resbalamiento
'presente un valor diferente a lo ancho del pliego, la marcha se realiza
forzosamente de forﬁa oblicua y el pliego resulta plegado, también, de
forma oblicua. ' ] h

En los sistemas plegadores conocidos, el acciona-
miento de los cilindros de plegado se realiza exclusivamente por medio
de engranajes, que se asientan en los ejes de los cilindros de plegado,

engranan con la rueda dentada del cilindro de plegado prbéximo y presen~

an un didmetro de circunferencia primitiva que es igual al didmetro del
cilindro de plegado. Con un accionamiento configurado de estaﬂ forma, el
momento de giro sélo puede transmitirse a los ejes de los cilindros de
iplegado en combinacién con un esfuerzo que actlia en sentido radial, pues
los flancos de los dientes de los engranajes no se encuentran en planos
radiales, sino que est4n inclinados en un 4ngulo que, por lo general, to-~
ma el valor de 202. Esto es contraproducente, pues resulta imposible
compensar, de forma econémica, el esfuerzo radial completa}nénte apli-
cado a uno de los extremos del cilindro de plegado. La razén de ello con-
siste en que el esfuerzo radial depende no sélo de la separacibn entre
ejes de los cilindros de plegado préximos, sino también del nimero de
revoluciones. Un inconveniente posterior del accionamiento conocido con
siste en que el engrane correcto, deducido de la forma del perfil del den-
tado, s6lo se presenta para una separaciba determinada de los ejes de los|
cilindros plegadores coat{guos. Para separaciones entre ejesr.diferentes,
la rodadura de los dientes de los engrgnajes no se realiza de forma regu-
lar, y todos los ajustes de los cilindros plegadores, que presentan una
separaciba entre ejes mayor, coinducen a un juego entre los dientes que
engranan entre sf, Este juego produce una accién perturbadora sobre la

marcha de los cilindros de plegado, y conduce, lo mismo que una rodadu-
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ra incorrecta de los dientes, a la produccién de un ruido notable. Las
medidas conocidas y utilizadas para evitar los ruidos producidos por un
mecanismo de engranajes, no pueden utilizarse en este caso, porque és~
tos, debido al engrane irregular de los dienfes, estin expuestos a un des
gaste muy fuerte, si se construyen de pléstico.

El objetivo de la invencibn congiste en oBtféher un.
sistema plegador, a cuyos cilindros de plegado pueda transm:i:fé:irse, para
cada valor regulable de la separacién entre ejes de dos cilindros plegado
res contiguos, el preciso momento de giro, sin que haya de transmitirse
al mismo tiempo un esfuerzo radial de valor excesivo, y sin que deba:
aparecer un juego excesivo entre los elementos que transmitér:x'el momen
to de giro. Para un mecanismo plegador del tipo descrito‘ se é'dhi-sigue el
objetivo propuesto, debido a que: la rueda motriz de cada uno(-'&.é 10; cilin
dros de plegado estd apoyada, de forma giratoria, en un sitio fijo; todos
los cilindros plegadores regulables est4n unidos con la rueda motriz co=
rrespondiente por medio de un acoplamiento compensador cpyi;s dos cu~
bos o bujes estin unidos entre si, a través de superficies de arrastre,
en una unién cineméitica de forma, por medio de un elemento ii‘;f:ermedio
que puede desplazarse, en una primera direccién radial, con %-;iacién a
otro cubo o buje que se extiende en una segunda direccidén radial, perpen-
dicular a la primera; y a que, en el caso de que las sup'érficilé-é"de arras-
ltre presenten‘discontinuidades en la zona central del elemento ‘ir;termedior
o de 1os cubos, el valor de estas discontinuidades en direccién radial es
inferior al del didmetro de los ejes que soportan los cubos o blijés.

Gracias al soporte en lugar fijo de las ruedas motri
ces, y al accionamiento de los cilindros a trayés, cada uno déze'l:los, de
un acoplamiento compensador, puede transmitirse el par rr;otox: a los ci-
lindros de plegado, sin que aparezca por ello un esfuerzo que actfia en
sentido radial sobre los cilindros de plegado y de ua valoxr exé'ééivo, debi ‘

do'a que un esfuerzo de esas caracteristicas sélo puede producirse, co-
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mo méximo, debido al rozamiento en el acoplamiento compensador, y a
que ese rozamiento puede mantenerse muy reducido utilizando lubrifican
tes o construyendo el acoplamiento de plistico de buenas caracterfstic.as
de deslizamiento. Los esfuerzos radiales ejercidos sobre las ruedas mo
frices, inevitables en el caso de utilizar ruedas dentadas, pueden dejar
de ejercerse sobre los cilindros de plegado, debido‘ no s8lo a los acopla-
mientos compensadores sino también al apoyo en posicibn fija de las rue
das motrices. Por ello, la fuerza que ejerce el cilindro de plegado sobrej
el cuadernillo que atraviesa la separacién entre cilindros, resulta de un
valor igual, a lo largo de toda la longitud del cilindro,. y depende s8lamen
te de la regulacién de la separacibn entre cilindros. El par m;)'tdr, ade-
més, puede transmitirse a los cilindros de plegado sin un juego contra-
producente, debido a que los acbplamientos compensadores pueden cons-
truirse sin juego excesivo, o porque este juego puede mantener-s.e despre
ciablemente pequéfio sin nec'esida.d de un esfuerzo excesivo; y a 'que el
apoyo, en posicibn fija, de las ruedas motrices permite un accionamien-
to de las mismas libre de holguras. Por medio del soporte en posicién fi
ja, las ruedas motrices pueden engranar entre si, siempre de forma 6pti]
ma y, por ello, sin juego excesivo, en el caso de que estas ruedas motri
ces tomen la forma de ruedas dentadas; 6 también puede ejercerse el ac-
cionamiento de las ruedas motrices sin holgura ninguna por medio de una
correa. I.Svitando la aparicibén de una fuerza que ejerza un esfuerzo radialh
sobre un extremo de los cilindros plegadores, y evitando la holgura entre
los elémentos que transmiten el par motor, se consigue otra sensible ven
taja de la solucibén correspondiente al invento, ventaja consistente en que
el ruido de marcha se ve sensiblemente reducido, afin en el c'as'o: de mé-

quinas plegadoras de marcha répida.

Esto se consigue gracias a la no existencia de holgu

ra entre los elementos transmisores del par motor, asf como por el alo~-

jamniento de las ruedas motrices en posicién fija. En el caso de que éstas
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sean ruedas dentadas, el funcionamiento es independiente del valor de la {
separacibn entre ejes de los cilindros de plegado, realizéndose la mar=
cha con un engrane continuo &ptimo de las ruedas dentadas y, por ello,
con un minimo ruido de funcionamiento. El ruido de funcionamiento del
mecanismo puede disminuir aln més engranando, en todos los casos, una
rueda dentada de metal con una rueda dentada de pléstico. El .;lni:oyo en po
sicién fija de las ruedas motrices permite, también, la utiliz;aféitén de un
accionamiento por correa de muy bajo ruido, pues la carga de‘las ruedas
motrices en sentido radial, inevitable en un accionamiento pof.correa,
no puede repercutir en el éccionamientc; de los cilindros de p>l‘gg<'ado. Con
un accionamiento por correa, de las caracterfsticas citadas, biiede dis-
‘

minuir, an més, el ruido de funcionamiento, con relacién a-iiji‘acciona-'
miento por ruedas dentadas. : T

. El alojamiento, en posicién fija, de las ruedas mo-
trices, presenta la ventaja de permitir alcanzar una gran duf}fci&x de las
ruedas dentadas cuando &stas forman las ruedas motrices. La duracién
de las ruedas dentadas de los mecanismos plegadores cono.ci_dos resulta
ser relativamente corta en el caso de que las ruedas estin hechas de un
material de muy alta calidad, pues los dientes de las ruedas no sélo rue-
dan entré sf, sino que enla mayoria de las posiciones de ajuéi:;de los
cilindros de plegado, realizan simultdneamente un movimiento tie desliz_g

o

miento. ’
Una ventaja adicional de la solucidén, de ;'iéyhxerdo con
el invento, consiste en que ella permite una forma constructiva aue ocupal
poco espacio, de poco peso, y de una longitud en sentido axiai é:{tremadg
mente corta. Esto es de un extraordinario valor, pues el epaéib del que
se dispone, tanto en sentido radial como en sentido axial, es extraordina
riamente pequeifio, y el peso de los componentes debe mantenerse de poco

valor, pues los mecanismos plegadores deben poder ser trans;io'rtables.

* » . ¢ ] ! o~ o r
La razdn de la-necesidad de que el espacio ocupado sea pequefio estriba

e
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smecanismo plegador har de poder ensamblarse de muy diferentes formas

en que: el difmetro de los cilindros de plegado es relativamente pequefio;

los cilindros de plegado estfn colocados unos junto a otros; y en que el

y, por ello, ha de permitir un f4cil acceso y'mantenimiento'. La solucibn,
de acuerdo con el invento, satisface también "esta exigencia. Adem4s,per|
mite la tranemisién de cargas en .for'ma de choques, a pesar de la peque-
ifia ocupacién de espacio, asf como el funcionamiento a muy altas revolu-
ciones, lo que supone una condicién muy importante en la eficiencia de
los mecanismos plegadores modernos. A ello contribuye, tantc;“la forma
constructiva de los acoplamientos, que permite un consumo dé- espacio
muy pequefio, como el aprovechamiento al miximo del espacio, en senti~
do radial, dispon'iblé para las‘ superficies de arrastre. Al obj:et'd de conse
guir el valor méximo de superficie de arrastre, éstas se extienden sin in
terrupcién, desde una posicién en la periferia del elemento intermedio o
del cubo hasta una posicién opuesta a la primera. Como el par motor que
puede ser transmitido resulta pequefio en la zona central del elemento in-
termedio, las dimensiones del acoplamiento compensador no necesitan
précticamente aumentarse, en el caso de que las superficies de arrastre
presenten interrupciones en la zona central del elemento intermedio y la
magnitud de estas discontinuidades en sentido radial sea més pequefia
que el didmetro exterior de los cubos y, preferentemente, inferior al
50% de este didmetro exterior. .

| E1 acoplamiento de compensacién puede construirse
;
igde formas diferentes. En una realizacién prdctica perfeccionada, los dos
‘cubos estén provistos, en las superficies frontales eafrentadas la una
ifrente a la otra, de una regleta en cada cubo, .regleta que se extiende en
sentido radial; y el elemento intermedio, en forma de disco, esti provis-
to de dos ranuras radiales qué se cruzan en dos direcciones p.e;'pendicul_g.-
res, y en las que se introducen las regletas, de forma desplazable a lo

largo de la longitud de las ranuras. Evidentemente, habrfan podido cons=
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lentre sf, de ambas garras son paralelas entre si, y paralelat;f,.' también

truirse las regletas en el disco, asf como las ranuras en los dos cubos.
En una configuracién, de esas caracterfsticas, del acoplamiento compen-
sador, pueden ejecutarse superficies de arrastre relativamente grandes,
a pesar de la pequefia longitud constructiva, lo que representa una venta-
j'a, 8i se tienen en cuenta las cargas eléstica’s que han de transmitirse.
Se pueden conseguir, asimismp, superficies de

arrastre relativamente grandes, para una longii:ud constructiva axial de
un valor ain menor, con una realizacibn préictica del acoplamtento com-
pensador en la que los dos cubos présentan, cada uno de ellos, dos ga-
rras axiales distanciadas entre sf, colocadas en las superﬁciés:‘fronta'les

opuestas entre si, de ambos cubos. Las superficies interiores, opuestas

al eje de giro de los cubos o bujes..Las garras de uno de los ?ﬁBos enca-
jan en las garras del segundo cubo,- y el elemento intermedio puede des=-
plazéf&e, por deslizamiento en sentido.radial, a lo largo de las super.fi-
cies interiores de las garras de ambos cubos. “

' En la préctica, el eje longitudinal de cada una de lasT
ruedas motrices coincide con el eje longitudinal del cilindro dél;'plegado
correspoﬁ@iente en el punto medio de la zona de regulacién. El decalaje
axial méximo vale la mitad que en el caso de una alineacién del eje longi
tudinal de la rueda motriz con el cilindro de plegado, en un punto extre=-
mo del eje longitudinal de la rueda, lo que es particularmenté ‘beneficio-
g0 en vistas a los esfuerzos ejercidos entre si por las superficies desli-
zantes del acoplamiento comp'ensador.' o

Para cofnprender mejor la naturaleza d;é.l invento,
en el plano adjunto representamos (a tftulo de ejemplo merarﬁeﬁte ilustraf -
tivo y no limitativo) una forma prefer‘ente de ;:ealizacién indusfi:ial ala
que nos remitimos en nuestra descripcién; sobre dicho plano; . '

La figura 1 muestra un corte longitudinal de uno de

1ds extremos del cilindro, con sus apoyos, con la rueda motriz corres=

- —
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. cionamiento de todos los cxhndros de plegado (2) presentan la misma con-

ipondiente y el acoplamiento compensador asociado, en un primer ejemplg

de realizacibn prictica.

La figura 2 muestra una geccién por la linea Il-II de

la figura l. '

| La figura 3 muestra un corte, correspondiente con

lla figura 1, de un segundo ejemplo de realizacién préctica. .

La figura 4 es una seccidn pbr la linea IV-1V de la

rigura 3. -
La figura 5 es una vista lateral, representada de

forma esquemditica, del dispoéitivo de accionamiento de un tefcér ejems

lplo de realizaciér} prictica. o

En un bastidor (1) de un mecanismo plege'ldor se enw

cuentran colocados, de forma escalonada, varios cilindros de plegado (2)

en la forrna usual a estos mecanismos plegadores. Como el apoyo y el ac

figuracibn, la descripcién a continuacién y la representacién en la figura
1 se limitan a un s6lo cilindro de plegado, asi como al elemeﬁf; del dispo
sitivo de accionamiento, correspondiente al cilindro de plegado.

El gorrén (3), colocado en un extremo del cilindro

de plegado (2), se apoya en un rodamiento (4), que est§ soportado por una

laca soporte (5), la cual, en el ejemplo de realizacién préctica, estd
nida al bastidor (1) por medio de un pivote excéntrico (6), pudiendo des~
plazarse tal placa en el sentido radial del gorrén (3). Anélogamente, se
encuentra soportado el cilindro de plegado (2) en su otro extremo no re-
fpresentado, pudiendo ajystarse, también en este extremo, en sentido ra-
dial. i o

Alineada con el gorrdén (3) en la posicibn c‘drrespon—
diente al pt.mto medio del campo de regulacién o ajuste del cilindro de ple
ga::lo (2), se encuentra una rueda dentada (7), a una cierta distancia del

gorrén (3), apoyada en voladizo, por medio de un rodamiento (B), sobre
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lun perno roscado (9), quev encaja en un agujero de una placa (10), unida
solidariamente con el bastidor (1); 8 sea que la rueda dentada tiene una
posicibén ﬁja.v E1l difmetro de la circunferencia primitiva-de la rueda denq
tada (7) es igual al difmetro del cilindro de plegado (2).

. La sepa.ra.cxén entre la rueda dentada (7) y' el gorrén
(3) del c111ndro de plegado (2) esté. determinada por el espacm axxal nece-
sario para un acoplamiento compensador designado globalmente con la re
ferencia (11). Para conseguir una separacién axial lo menor posible en-’
tre el gorrén y la rueda dentada, ésta Gltima forma simultineamente uno

de los cubos del acoplamiento. El otro cube (12) del acoplamiento se

lsal (13). El difmetro exterior del cubo de acoplamiento (12) céfﬁcide, en

asienta en el extremo saliente del gorrén (3), que sobresale de;]’.. roda-

1

miento (4), y se sujeta a este extremo por medio de un pasadé’xlitransver-

el ejemplo de realizacibén préctica, con el difmetro exterior del cilindro
de plegado (2).

El mismo difmetro exterior presenta. un elemento :
intermedio (14) del acoplamiento compensador (11), elemento que t1ene '
forma de dlSCO, y cuyo espesor es ligeramente inferior a la separacwn
entre la superf:.c:.e frontal del cubo (12) que se opone a la rueda dentada
(7), ‘y la superficie frontal de la rueda dentada (7) que da al cubo del aco~
plamiento (12). El elemento intermedio (14) presenta en cada una de sus
dos caras frontales una ranura transversal de seccibn rectangular (15) 6

(16), que se extienden en sentido radial a lo largo de todol el didmetro del

elemento intermedio (34), vy que estén situadas formando énguié recto un

ranura con relacién a la otra. -En estas dos ranuras (15) y (16');_encajan r_:_]
gletas (17) y (18), respectivamente, colocadas en las superficies fronta-
les opuestas entre sf, que dan a la rueda dentada (7) o al cubo-?ci.:ei acopla-~
miento, y que en el ejemplo de realizacién prictica forman una.»s61a pie=
za con éstos. Las du'nensmnes de las regletas (17) y (18) se ehgen de ma '

nera que puedan desplazarse sin holgura en las ranuras transversales

~ -
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(15) 6 (16), y a lo largo de sus direcciones longitudinales respectivas.

"lel par motor al gorrén (3), también sin ejercer una presibén radial, astin

‘l1ativamente pequeifia,

- 11 =

Como el elemento intermedio (14) puede desplazar~
se con relacibn a la rueda dentada (7) y al cubo de acoplamiento (12), se-

gln direcciones perpendiculares entre sf, la rueda dentada (7) transmite

en el caso de que el gorrén (3) se encuentre no alineado con el perno ros-
cado (9).

Las ruedas dentadas, no representadas, que engra-
nan con la rueda dentada (7), se encuentran apoyadas de forma giratoria
y, aslmismo, en una posicibn axial fija, de manera que tienen una profun
didad de engrane bptima, siempre igual, e independiente 'de la regulacién
de los cilindros de plegado. De esta forma, se evitan molestos ruidos de
marcha y desgastes excesivos de los engranajes. Asimismo se evitan os-
cilaciones de los cilindros de plegado (2), que aparecen en los mecanis=

mos de plegado conocidos, siempre que la profundidad de engréhe sea re

En las figuras 3 y 4 se r‘epresenta otro ejemplo de
realizacién préctica que se diferencia del representado en las figuras 1 y
2, por el hecho de tener una configuracibén diferente del acoplami,ento
compensador.

El engranaje, en posicién axial fija, (107) configura
aquf, como en el primer ejemplo de realizacién prictica, uno de los cuw~
bos de acoplamiento del acoplamiento compensador designado globalmen
te con la reférencia (111). Por otra parte, el otro cubo de acoplémiento
(112) se asienta en el gorrén (103) y se fija con pasador a este Gltimo.
En el acoplamiento compensador (111), sin embargo, se encuentran dos
garras {120) y (121), distanciadas axi..‘a.lmente; y colocadas en las superfi
cies frontales, opuestas entre s{, de la rueda dentada (107) y del cubo de
acoplamiento (112). Como se representa en la figura 4, estas gérras en~

cajan entre si, y limitan con las garras paralelas y las colocadés lateral
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mente, as{ como con las superficies internas (120') y (1211}, paré.lelas
al eje longitudinal, un esi)acio hueco de seccidén cuadrada. En este espa~
cio hueco se introduce el elemento intermedio que estd en contacto por
sus superficies léterales, con las superficies internas (120") y (121'), pu
diendo desplazarse en su interior de forma deslizante. Debido a que, co-
mo se observa en la figura 4, la iongitud de la arista de la seccibn cua-
drada es ma;.y'or que la longitud de la cuerda de cfreulo que limita la su~
perficie seccionada, en forma de segmento circular, de las gai'ré.s (120}
y (121), el acoplamiento compensador (111), lo mismo que el acaplamie_x_'l.
to compensador (11) pernﬁte un decalaje radial del eje del gorrdn (103)
con relacién al eje del perno roscado (109) que soporta la rued;a; ;lentada
(107), a pesar de que las garré.’s (120) y (121) encajan entre ellés.. x
En el ejemplo de realizacién prictica, representado
en la figura 5, el apoyo de los cilindros de plegado (202), as{ como 8u_
acopla’mientb é, la rueda motriz correspondiente, pueden tomar una cual=
quiera de las forrnas-, descritas previamente, de realizacién ﬁréética.
La diferencia con respecto a estos ejemplos de realizacién I;réc:tica cone
siste en otra configuracién distinta del dispositivo motriz. Como se ob=
serva en la figura 5, se han pré\cisto poleas de transmisifén, sobre las

que se encuentra guiada una correa motriz (223), en sustitucibn de las

|ruedas dentadas. En el ejemplo de realizacién prictica, se trata de una

correa dentada. Pero podria haberse utilizado, también, una correa pla=-
na.

L:a correa motriz (223) se desliza no sblo éébre las
poleas de transmisién (207) y una polea motriz (224) sino también en el
ejemplo de rea}izacién préctica, sobrf. pol_eas’ de transmisién (225) que
accionan ;ios cilindros perforados y estriados (226), y un cilindro de sali
da (227). La. configuracién del dispositivo motriz en forma de acciona=

miento por polea, presenta la ventaja de poder mantener, dentro de unos

flfmites bajos, el ruido de marcha.

. -
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Descrita suficientemente la naturaleza del presente
invento, asf como su realizacién industrial, sélo cabe afiadir que en su
conjunto y partes constitutivas es posible introducir cambios de forma,
materia y disposicifn, sin salirse del cuadro del invento, en cuanto tales
alteraciones no supongan variaci§n sustancial del mismo.

El solicitante, al amparo de los Convenios Interna~
cionales sobre Propiedad Industrial, se reserva el derecho de extender
la presente demanda a los pafses extranjeros, si fuera posible, reivindi-
cando la misma prioridad de la presente solicitud. '

Igualrﬁente, el solicitante se reserva el derecho de
solicitar los adecuados Certificados de Adicidn, en la forma sefialada po]

la Ley, al introducir en el presente invento cuantos perfeccionamientos

NOTA

La Patente de Invencién que se solicita.p'c;r- veinte

afios para Espafia, de acuerdo con la vigente Legislacién sobré Propie-

dad Industrial, deberi recaer sobre "NUEVO SISTEMA DE PLEGADO

DE L.AMINASY, en todo de acuerdo con las siguientes:
REIVINDICACIONES

12) Nuevo sistema de plegado de 1éminas,')pi'ovisto
de varios pares de cilindros de plegado que pueden desplazarsé entre s,
en relacién con la distancia que los separa, y que estin acoplados a un
dispositivo motriz comfin, que presenta una rueda motriz por cada cilin-
dro de plegado, caracterizado porque la rueda motriz de cada uno de los
cilindros de plegado estf apoyada en una situacibn axial fija; porque cada
uno de los cilindros de plegado, ajuat_a-.bles,- egtén acoplados a la rueda
motriz correspondiente por medio de un acoplamiento compensador, cuw
yos ambos cubos o bujes estin unidos entre s{ a lo largo de su?éfﬁcies
de arrastre por una unién cinemética de forma, por medio de un elemen-

to intermedio que puede desplazarse en un primer sentido radial con rela
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cibn a uno de los cubos, pudiendo desplazarse, también, pero en otro se-‘
gundo sentido radial, perpendicular al primero, con relacién al segundo
cubo o buje; y porque las superficies de arrastre p'resentan interrupcio~
nes o discontinuidades en la zona central del elemento intermedio o del
cubo, interrupciones cuya magnitud en sentido radial es inferior al did-
metro de los ejes que.soportaﬁ lo.s cubos. '

22) Nuevo sistema de plegado de l&minas, en todo
de acuerdo con la primera reivindicacién, caracterizado porqi'xfé las su-
perficies de arrastre no presentan ninguna discontinuidad. '

32) Nuevo sistema de plegado de 14minas, .éxi todo,
de acuefdo con la primera reivindicacidén, caracterizado porque las su=
perficies de arrastre presentan discontinuidades en la zona central deI,
elemento intermedio o del cubo; porque la magnitud de estas di:é-c!ontinui-
dades en sentido radial es inferior al didmetro exterior de los cubos Yo,
preferentemente, 'inferior al cincuenta por ciento de este difmetro exte~
riox.

42) Nuevo sistema de plegado de lémina's, en todo
de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones precedentes, c:aractexi
zado porqﬁg ambos cubos presentan, en cada una de ambas 'car;szfronta-
les, opuestas entre si, una regleta que se extiende en sentido i-é&ial; por
que el elemento intermediario, que presenta la forma de un disco, estd
pro'visto de dos ranuras transversales, que se extiendén en sentido ra-
dial y que estin colocadas en direcciones perpendiculares entre si, una
ranura respecto a la otra, en ci:.yés ranuras pueden desplazars'é,'_ a lo lar
go de su sentido longitudinal, las regletas previamente citadas. '

52) Nuevo sistema de plegado de 14minas, en todo
de acuerdo con cualquiera de las reiv;indicaciones primera a téi:ééra, ca
racterizado porque ambos cubos presentan, en las superficies frontales
opuestas entre sf, dos garras distanciadas axialmente, en cad‘a‘:@mo de

losicubos, cuyas superficies interiores, paralelas dos a dos, son todas

-

- —
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ellas paralelas al eje de giro; porque las garras de uno de los cubos enca
jan entre las garras del otro cubo; y porque el elemento intermediario
uede desplazarse por deslizamiento en sentido radial y es guiado en las
superficies interiores de las garras de ambos cubos.
' 62) Nuevo sistema de plégado de 1&4minas, en todo
Tde acuerdo con cualquiera de las ;‘eivindicacionés precedentes, ‘caracte-
riéado porque el eje longitudinal de cada una de las ruedas motrices estf
alineado con el eje longitudinal del cilindro de plegado corresp’bndieﬂte, '
en la posicién correspondiénte al punto medio de la zona de regulacién de
Este. '
72) Nuevo sistema de plegado de lérﬁinas,' en todo
de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones precedente's'; caracte=

rizado porque el dispositivo motriz presenta la forma de un mecanismo

de transmisidn por co¥rea; y porque las ruedas motrices estin’ cbnﬁgur&
das como poleas de transmisibn.

82) Nuevo sistema de plegado de 18minas, en todo
de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones primera a cuarta, ca~
racterizado porque el dispositivo motriz presenta la forma de ‘un meca-
nismo de engranajes, en el que se intercalan engranajes de metal con en
granajes de pléstico.

92) "NUEVQ SISTEMA DE PLEGADO DE LAMINASY,

Segln queda sustancialmente descrito en la presente

emoria descriptiva que consta de dieciseis hojas, mecanografiadas por

na séla cara, acompafiadas de sus dibujos.
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Madrid, a Uc 1g?l|
El Agente Oficial. .
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