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la presente invención se refiere a unas perfoceio 
naai entas en ios mocanlsaos para aplicar cinta adhesiva so 
bre una botina de alambre»

Sn la fabricación de bobinas de alambre es cono­
cido el procedimiento de asegurar los devanados de alambre 
mediante una capa de cinta adhesiva* por ejemplo sobre el 
cuerpo de la bobina* lo. presente invención tiene por fina­
lidad la creación de un mecanismo que esté en condiciones 
de aplicar automáticamente arrollamientos de cinta adhesi­
va sobre bobinas de alambre» — — —

£1 mecanismo según la invención se caracteriza 
por un soporte que puede moverse entre una posici&t de re­
poso y «na posición de trabajo y que presenta una zapata 
de apretamiento para la cinta adhesiva destinada para ac­
tuar conjuntamente can la bobina en la posición de trabajo* 
tm carro desplazafcl e en el soporte entro das posiciones 
terminales tiransveraaújaeate respecto a cu dirección de mo­
vimiento» el cual está provisto de medios pare arrastrar 
cinta adhesiva en la dirección de la zapata de apretamien­
to al moverse hacia una de sus posiciones terminales* y 
por una cuchilla que se puede mover en un trayecto situado



3

írctouwersaltaentti respecto a la dirección de movimiento del 
carro, #1 cual transcurre catre ana de «uo posiciones ter­
minal®» y la «apata Se apretamiento* -

Btt ««««fí»3» Se «ota clase es particularmente 
para su aplicación en una bobinadora automática 

m  la que las bobinas de alaa&re situadas sobre senda» 
p̂Sas de bobinado posan con un trayecto circular o cm un 
trayecto lineal por el dispositivo que faxm una eataci&i 
de trabajo de la máquina automática* Gracias a la dispoai- 

to. oída baoculable del soporte es posible sacar la zapata de
apretamiento ibera del trayecto de movimiento de la® bobi­
na» de aleudare soportadas por la» pdaa de bobinado cm «1 
fin. de facilitar su aovimiento hacia la posición de trebe­
jo del dispositivo y fuera de date hacia la siguiente ea% 

t5» eión de trabajo.

m  loe planos se ha representado a título de 
ejemplo m  modo de ejecución del aecaniaao segti&a la iw?m* 
eidto* los planos muestra»*

Xa Fig* t el mecanismo m  vista m  planta y par- 
20* oialawnte an sección*

Xa f ig. 2 un alzado lateral del mecanismo eegífei
la Pig.

Xa yig. 3 una vista fxmfcal del mecanismo. - - -

m  el ejemplo de ejecución del mecanismo repare-



sentado esa Ies planos» este i&tim comprende como soporto 
para las diversas pisas© de la sicas una coja 50 de «ags& 
najes, la cual está dispuesta do asnera estacionarla ras**, 
pacto a osa mesa revólver giratoria no representada en los 
planos mbm un bastidor do Molina. la aera revólver lle­
va en na plano horizontal» ©1 cual está designado en la 
Fig. g por $* unas pdas de bobána&o no representadas m  
los planos» las cuales estás dispuestas radialmente raspee 
to al eje de rotación de la sera revólver*

En tma de ras superficies laterales la caja 50 
te engranajes lleva m  rodillo descargador estriado 2 ac­
cionado por un motor 1 de eagranájes a través de una co­
rrea 1s. Faralslmaente respecto al ©je del rodillo descar­
gador Z se encuentra dispuesto en el raimo lado de la caja 
de engranajes un. pivote 3a sobra el que a© encuentra un ro 
lio 3 de alimentación da cinta adhesiva. tediante «1 rodi­
llo descargador 2 se extrae cinta adhesiva £ del rollo 3 
d® áHiarataeiá» de cinta adhesiva» «irado ©raducida por ua 
rodillo 2a de cacMo de dirección» «1 «ral puede despiaras; 
se horisantalaente* hacia rodillos S de guía* Entre el ro­
dillo descargador 2 y los tres primeros rodillos 8 de guía» 
el rodillo 2a de cambio de dirección forra m  huele 4 de 
reserva de cinta adhesiva* «1 cual és mantenido rajo tra— 
sida mediante un cilindro 5 de aire coaKjriaido que produce 
©1 desplazamiento del rodillo Se cambio de dirección. Cada 
ves que se ha consumido la longitud de la cinta adhesiva 
que se encuentra en el huele de reserva* se conecta el so— 
tesr de engranajes a través del nicroccntactQ 6 asignado al



rodillo de cambio de dirección por el trayecto de desplaeg 
«Lento» con el fin de extraer un nuevo tramo del rolle 3 
de alimentación de cinta adhesiva* Bote traen extraído de 
cinta adhesiva vuelve a almacenarse a continuación en la 
forma del huelo 4 de reserva mediante el desplazamiento del 
rodillo 2a de cambio do dirección hacia la posición termi­
nal representada en el lado izquierdo de la Fig* 2* ¡Jcsde 
los rodillos 3 do guía la cinta adhesiva K es conducida ha 
ola urca superficie estacionaria 9 de cambio de dirección* 
la cual presenta una forma cilindrica y cuyo ele del eil% 
dro está dispuesto hari«<mt»liaente pero con un ángulo do 
45» aproximadamente respecto a los ejes de los rodillo# 8 

de gafa* la posición de la superficie 9 de cassblo de dir#£ 
cióa puede modificarse mediante un tomillo 10 de ajuste*—

la cinta adhesiva* la cual se doalisa con su dq£ 
so no adhesivo sobre la superficie 9 de «sáfete de direc- 
cióu, experimenta un cambio de dirección de 93*# de manera 
que a partir de «ateneos transcurre aproximadamente en son 
tido horizontal a lo largo del lodo frontal de la «aja 50 
de engranajes* - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

m  el lado frontal de la caja de engranajes se 
encuentra alojado de manera basculahic alrededor de un pi­
vote horiEontal 13 de baceuLacióc (Fig« 3) so soporto 60» 
el cual lleva a o» ve» un carro 18 que puede deoplosaree a 
lo largo d« tm barra 62 de guía (3?ig* t). 2» la Hg* 3 el 
soporte se ha representado en su posición de reposo median 
te i fnoua de trasca continuos» mientras que el carro se ha



«presentado mediante líneas de tirases continuos en su po­
sición terminal del lado derecho» contigua a un pie 1T do 
epretajaieato que está, fijado de asaiera rígida en eX sopor? 
te. 31 carro 18 lleva un rodillo 19 dispuesto paralelamcnf 
is respecto al pivote 13 de baseudaoián* sobre el cual 
transcurre la cinta adhesiva K hacía el pie ti de apreta» 
aiento. cuando una bobina de alambre se encuentra en el, 
dispositivo en posición alineada» es decir» cuando su eje 
transcurre pscraLelasseate respecto ni pivote t3 de bascula?* 
cída* el soporte 60 es basculado desde la posición, de ropo, 
so dibujada con líneas de trazos continuos a la posición 
de trabajo dibujada con líneas áe trases y puntos. £a cin­
ta adhesiva 3 se pane entonce en contacto coa su lado ad­
hesivo con la superficie de la bobina de alambre esbozada 
m  la fig. 3* desiguala por 14* siendo apretada por el pie 
11 do apretamiento contra la superficie de esta última* 
Cuando la púa de la bobina gira entonces mediante medios 
do accionamiento no representados en los planos* ce efec­
túa el arrastre de cinta adhesiva desde el taaeXe 4 de re­
serva a través de loe rodillos 8 de guía* la superficie 9 
de cambio de dirección y el rodillo 19* de manera <jue so­
bre la bobina de alambro se forma por ejemplo una vuelta 
completa de cinta adhesiva* Antes o durante la formación 
de la vuelta completa de la cinta adhesiva sobra la bobina 
14 se acetosa el cilindro 13 de aire comprimido, el cual 
efectúa ¡sediente una cremallera 16* una rueda dentada 17 y 
un piüda no r̂ resentaáo eat los planos* el cual engrasa en 
m  dentado correspondiente en el carro 18, el desplaeamiea



bo de sets carro hacia au posición, terminal sais alegada 
respecto al pie ti de apretamiento* Mientras tanto» «3, ro­
dillo* qoe puede girar libremente en el sentido centrarlo 
a las agujas del reloj» rueda sobre la cinta adhesiva* 
ntiawrtft la púa de la bobina ba recorrido un detsrssinaáo áa- 
galo de giro, se efectúa el aoeieaaaaiento del cilindro 20 
de presida» el cual bascula a través de un toase 21 la cu­
chilla 22 baoculoble alrededor del pivote 13 de boseula- 
ai&x» de manera que la cinta adhesiva resulta cortada en un 
ponto situado entre la bobina 14 y el rodillo 19* Cuando 
el extremo cortado do la cinta adhesiva ha quedado acople— 
tesante arrolladlo sobre la bobina 14» el soporte 60 vuelve 
a hacia la posición de reposo mediante el cilio-
dro 12* Cuando se llega a esta posici&i de reposo, un mr 
líente 64 fijado en el soporte acciona una válvula 23» la 

produce un movimiento de carrera del cilindro 15* lo 
produce a su ves un despisssamiento del carro 13 hacia 

su posición teminal contigua al pie 11 de apretamiento*
El rodillo 19 contiene un trinquete que actúa m  la direc­
ción de le» enejas del reloj* el cual evita el giro del c¿ 
liadro boj» la tracción de la cinta adhesiva que m  proSu- 
ce a del deeplasaaleato del carro* Be ando correcta 
diente* cusndo se efectúa el movimiento- de desplasaalento 
del carro» se produce el tomsporte d« cinta adhesiva a la 
poslcldn de preparadla a través del pie 11 de epreiamien- 
to* Con dio el dispositivo está preparado para aplicar 
data adhesiva a una nueva bobina» tan pronto cobo esta %  
tina se ha situado -en la posición correspondiente• **«*—•«*



El cazdbie- de direcciá» de 90s de la cinta sálica! 
va representado es los pisaos proporoiosst la gran ventada 

7532*2, si alojssílsito del rollo á© aX3jâ tsei4n así COTO 
pam la estracolfe del bucle de reserva puede construirse 

©1 fondo del espacio (aproxisadaŝ te raáialasute %  
lante de las púas de las bobinas) . Cea ello es posible bar* 
eer seguir las estaciones Se trabad en el ©entorno de la 

revolver con una separasidü; (dlvisiía) relativasisit© 
■nitfttntta entre sí» ¡tel hú®bo aodo* el espacio situado por 
metas © par &eba¿e del soporte queda libre» de numera qua 
puede disponerse m  pluralidad Se dispositivos el uno «a- 
ciaa del otro, los cilindros 12* 15 y 20 de presida pmám 
©star coeífágurados en este caso para el aecionafliento coa1* 
¿test© de les soportes* carros y cabillas* respcctivaaau- 
te, de una pluralidad de dispositivos. Ba ccsasmeausia coa 
dio puede configurarse la s¡©sa rewdlve? ©ax una plurali­
dad de pisos* do «añera que m  puede ausentar d  núsaero de 
Xas púas de bobinado de tana aáquina sin sasaentar substaa- 
cidJaeatc 3a superficie de base utilizada. — **«-*»»* — — —

s Q g .. *

Se declaran de novedad y propiedad para Espaüa* 
mm territorios y plazas de soberanía* las siguientes* - -

« « T v n a i c A C i o  li K 5

t*- Eerfeociosafflieatos ©a los neemismoe para



«pilcar «¿ata adhesiva sobre una bobina de alaste## earae- 
teriaBdos por un soporte <pe puede severa© entra usa posi- 
cidh de reposo y una pooicida fie trabado y que presenta 
usa «apata de apretamiento para la cinta adhesiva docrtóna- 
da para actuar cmjuataaente con la bobina en la poeioiái 
de trabado, un carro desplasabie en el soporte entre dos 
posiciones terminales tranavoraalmeate respecto a su direg 
sida da iSOTlMento# el cual está provisto de medios para 
arrastrar cinta adhesiva «a la direceiás de la «¡apata da 
apretamiento al moverse hacia una de sus posiciones toral- 
nales, y por una cuchilla que se puede mover «a un trayec­
to situado traasveraalmonie respecto a la dirección del »2, 
viniente del carro, el cual trmaourro entre «na de sus jra 
alciones terminales y la zapata de apretamiento# - - - - -

2,- Perfcccionaaieíatoe segfe la reivindicación 
tt caracterlaadoe porque<X soporte está alocado de manera 
baacuiable. — — — — — — — —

3*- Perfeccicaaaioientos sogtifo la reivindicación 
Zf caracterisados porque los medio» de arrastre previstos 
asx el carro comprendan, un rodillo que puede girar alrede­
dor de un eje situado paralelamente respecto al aje de bag 
colación del soporte m  una de las direcciones de giro y 
está bloqueado por un trinquete en Xa otra dirección da ek
jp£# — — — — —

4.- Borfeccionamientos ssgdn la roiviadicoeiáa 2*



carnsterisaáes porqua la cuchilla puedo íaovercc en. un tra­
yecto circular ctjyo centro se encuentra m  el ©4® de fcas©&
dación del soporte.

5.- £er£gcci<m&&en$os según la reivindicación 
íP caracterizados por un rodillo asseargadar dispuesto en 
ángulo recto respecto al eje da bosculaeiób* un pivote áia 
pacato paralelamente respecto a este áltino para un rollo 
Se aliiaentael&í Se cinta adhesiva y tasa disposición Se eam 
bio Se dirección para la cinta.

6*- Bcrfeceicnanieatos según las roivindioaeic- 
nec 1 y 5» caaacterlaaáos porque la disposición do caaibio 
Se dirección prseeita una superficie estacionaria Se «ata­
blo So dirección de fowoa cilindrica para la cinta. - - -

7.- ̂ etrfecclüaEsaimtoa secón la» reivindicacio­
nes 1, 5 y &r caoracteriísados porque «1 ©je de la superfi­
cie de cambio Se SireociSa puede ajustarse en ©1 «Bpacio.-

3.- fferfeccicma&ientGS aegáa la «̂ vindicación 
%  eamcterlssálos por jasdios para la fornaoión; de un bucle 
de reserva entre el rodillo descargador y la disposición 
de casflbiQ de dirección*

9 . -  «FEaPSCCXCaíAMIMl’íB  M  W $ . SE0fiBISI3Q3 PAEA 
KBÍÍÍCm C3S24 ABEZBSim SO®S ESA BOBINA. M  -------

:2odc ello ecssfonas se describe y reivindica ea
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la presarte matarla que cassta üe anace h®$m* foliadas y 
oecamjgrafiada» por ven* sala de mst caras* y de troe £i&*~ 
res gue Xa ilustraa.
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