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M e m o r i a  d e s c r i p t i v a  
La presente invención se refiere a perfecciona­

mientos introducidos en los aparatos do moldeo*
En el moldeo de artículos en el interior de una 

cavidad formada por el acoplamiento o unión de las porcio­
nes de un molde partido (por ejemplo, en el moldeo por in­

yección) es prociso, una voz ha sido moldeado el artículo, 
separar las porciones del molde (o sea, abrir el molde) pai­
ra poder sacar el artículo moldeado del interior do la ca­
vidad dél mismo. Dichas porciones han de unirse otra vez 
(o sea, cerrar el molde) antes de proceder al moldeo de un 
nuevo artículo en el interior de la citada cavidad.



. Se han ideado aparatos de moldear de muchos ti­

pos que unen y separan automáticamente las dos porciones 
de un molde partido en dos para el moldeo repetido de un 

artículo en el interior de la cavidad formada por dichas 
partes. En el campo del moldeo por inyección de materia­
les plásticos, se han dispuesto aparatos auxiliares de 

moldeo incorporados en una máquina de moldear por inyec­
ción, la cual inyecta también materiales plásticos en el 

interior de la cavidad una vez se ha cerrado el molde, o 
que constituyen aparatos independientes a los que puede 
acoplarse una unidad de inyección separada.

Se ha podido comprobar que es necesario disponer 
de un apqrato moldeador especialmente adecuado para la fa­
bricación de grandes compononetes moldeados a base de plá.s 
t
ticos de poliuretano. Se estima que tal aparato se adapta­
ría idealmente para proporcionar:

1. - Un acceso libre y conveniente del operario
a cada porción o parte de molde una voz abierto, y parti­
cularmente a una de dichas porciones do un molde de dos 
porciones para poder, por ejemplo, retirar un articulo 
moldeado de dicho moldo, limpiar y tratar dicha porción 

de molde, o ppra disponer material da refuerzo (que se 
necesita en una operación de moldeo) en la citada porción 
del molde.

2. - La adaptación do una gran variedad de for­
mas y tamaños de molde en el aparato (incluso formas rela­
tivamente largas y estrechas).

3. - La basculación de loa miembros de soporte 
del molde de modo que pueda variarse la posición angular
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de un molde cerrado obteniéndose por ejemplo, una dispo- 
sión más adecuada para una gran diversidad de formas de 
molde.

4, - Seguridad al operario que no tiene que tra­

bajar en una posición potencial de peligro, como por ejem­

plo, cuando ha de situar sus manos entre los miembros o- 
puestos de soporte del molde, que, al cerrarse, podrían 
oogerlas entre ellos, y

5, - La seguridad también para el operario que 
trabaja substancialmente en el lado del aparato completa­
mente opuesto con relación a una máquina de inyección que 
puede adaptarse para moverse simultáneamente con respecto 
a una pluralidad do aparatos y constituir así un riesgo 
para el operario.

Cuando se moldea alguna determinada clase do ma­
terial plástico en moldes partidos, puedo sor necesario 
aplicar fuerzas de sujeoión considerables a las porciones 
del molde durante la inyección del material plósticd en
o.l interior de la cavidad y por consiguiente, el aparato 
de moldeo que se utilice en tales condiciones ha de sor de 
una construcción sólida y consistente que admita la aplica­
ción de tales fuerzas de sujeción.

Generalmente, los miembros de soporte en que se 
asientan las porciones del molde están unidos entre sí por 
medio de tirantes para proporcionar una ostructura lo sufi­
ciente rígida y fuerte para reáistir las citadas fuerzas 
de sujeción o acoplamiento. Sin embargo, dichos tirantes 
y otros elementos mecánicos que se precisan para contra­
rrestar el efecto de tales fuerzas, son por lo general

*
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pías bien obstructivo" pura los citados miembros de soporte 
do las porciones de molde, en prejuicio del operario, y li*" 
mitan grandemen&é, la variedad de formas y tamaños de molde 
que pueden acomodarse en los ropetidos medios de soporte.

En el moldeo de material plástico a base de poliu- 
retano, por ejemplo, no se requiere necesariamente la apli-* 
cación de una fuerza de sujeción elevada y se estima por 
consiguiente que la construcción del aparato no hn de verse 
afectada por dichas exigencias do rigidez y consistencia.
Este factor ha do considerarse como una vontaja on la ob­

tención de un aparato moldeador superior a los hasta ahora 
propuestos, tanto dosde el punto de vista del trabajo del 
operario, como en el de su construcción y funcionamiento.

Por lo tanto, uno de los varios objetos de los 
perfeccionamientos de la prosento invención, consisto on 
disponer un aparato moldeador perfeccionado, especialmente' 
adecuado en la fabricación de artículos moldeados on una 
gran variedad de formas y tamaños a partir de material de 
plástico de poliuretano y que proporciona generalmente coi! 
diciones de trabajo convenientes y seguras para ol operario.

Los perfeccionamientos de la presente invención 

proporcionan en uno de sus aspectos un aparato de moldeo que 
comprende un primer miembro de soporte del molde en ol cual 
se asienta o fija una primera porción dol moldo; un segundo 
miembro de soporte del molde en el cual se coloca o monta 
una segunda porción del molde, y unos modios opcracionales 
o motores que actúan durante ol funcionamiento dol aparato 
para efectuar substancialmente unos movimientos relativos 
substancialmente lineales de cierre y apertura del molde
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dntre ambos miembros de soporte, los cuales basculan sobre 
un eje prácticamente horizontal que se prolonga en sentido 
transversal a la dirección de dichos movimientos relativos 
substancialmente lineales, basculando uno de dichos miembros 

5 de soporte sobre dicho eje horizontal independientemente del

otro miembro de soporto.
El presente invento proporciona en otro de sus as­

pectos un aparato de moldeo que comprende un primer miembro 
de soporte del molde en el cual se asienta una primera por- 

10 ción del moldo; un segundo miembro dd soporte del molde en

el cual se coloca o monta una sogunda porción del molde, y 
unos medios operacionales o motores que actúan durante el 

funcionamiento del aparato para efectuar movimientos rela­
tivos de cierre y de apertura del molde entre los dos mient- 

15 bros de soporte, estando montado uno de ambos miembros de
sppórto para efectuar movimientos substancialmente lineales 
a lo largo do unos medios de guía, que basculan, indopen - 
diontomente del otro miembro de soporte, sobre un eje que 
se prolonga en sentido transversal a la dirección do dicho 

20 movimiento substancialmente lineal.
La presente invención en otro de sus aspectos, 

proporciona un aparato de moldeo que comprende un primer 
miembro de soporte en el que se asienta una primera porción 
del molde; y un segundo miembro de soporte en el cual se 

35 coloca o monta una sogunda porción del molde, efectuando uno

de dichos dos miembros de soporte un movimiento substaucial- 
mente lineal a lo largo de unos medios de guía, mientras ca­
da uno de dichos medios de guía y el otro miembro de soporte 

1basculan independientemente sobre un eje que se prolonga en
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sentido'transversal a la dirección de dicho movimiento subs­
tancialmente lineal, comprendiendo tambión el aparato unos 
medios operaoionales o motores que actúan durante el funcio­
namiento del aparato para hacer bascular dichos dos miembros 
da soporte sobre dicho eje y para que se produzca dicho mo­
vimiento substancialmente lineal de uno de los dos miembros 
de soporte, a fin de que efectúe sus movimientos de ciorre 
y de apertura del molde.

A continuación se describirá, con relación a los 
planos que se acompañan, un aparato de moldeo como el que 

describe la presente invención. Se comprenderá que la se­
lección y la descripción de este aparato se hace a modo de 
ejemplo y que no limita en absoluto el alcancé y la esencia 
del presente invento.

En los planos,
La figura 1, es un alzado lateral del aparato que 

se describe en la presente invención tomado generalmente a 
lo largo de la linea 1-1 de la figura 2, pero con piezas cor­
tadas para dejar vor detalles de construcción de una porción 

del extremo izquierdo de dicho aparato;
La figura'2, es un alzado frontal del aparato, con 

piezas tambión cortadas, para dejar ver detalles do construc­

ción, particularmente del extremo derecho del aparato;
La figura 3, es una vista en planta, parcialmente 

cortada, de- una porción central y de una porción del extremo 

izquierdo del aparato y,
Las figuras 4, 6, 6, 7a, 7b, 8a, 8b y 9, represen­

tan esquemáticamente dos secuencias funcionales del aparato.

El aparato de moldeo de la presente patente de.



invención comprende, como se ve mejor en la figura 3, unas 
porciones extremas interconectadas del lado izquierdo y del 
derecho -10- y -12- respectivamente, idénticas y de un mis­
mo funcionamiento de sincronización. Comprende además, como 
puedo apreciarse bien en las figuras 1 y 2, y como se re­
presenta esquemáticamente en las figuras 4 a 9, un primor 
porta-moldé -14- y otro segundo -16- que se prolongan en­
tro las porcionos -10- y -12- del lado izquierdo y del de- 
reoho en las que están sostenidos.

La armazón del aparato está formada por dos miem­
bros laterales situados a ambos extremos del mismo y que 
comprenden cada uno de ellos un miembro interior -18- y 
otro exterior -80- separados a lo ancho del aparato y dis­
puestos en sentido longitudinal al citado aparato, asi co­
mo por unas barras rígidas transversales o crucetas -88-, 
que unen los dos miembros interiores -18- a los cuales es­
tán sólidamente asegurados, Entro cada uno de estos miem­
bros laterales interiores -18- y su miembro contiguo late­
ral exterior -80- hay unas barras espaciadores -24- (una 

sola de las cuales se representa) que sirven para unir 
fuertemente ambos miembros laterales -18- y -20- a cada 

extremo del aparato, a una distancia conveniente, be éste 
modo, se dispone a cada extremo del aparato y firmemente 
interconoctados por las crucetas -28-, una armazón solida 
de soporte constituida por los miembros laterales separados 

interior y exterior, -18- y -20-, y por las barras espacia- 

doras -24-,
El primer y segundo porta-molde -14- y -16-, están 

mentados en esta*armazón de soporte, de modo que pueden
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bascular sobre un eje horizontal -26- (Veáse figuras 4 a 9) 
Montado horizontalmente entro los miembros laterales -18- 
y -20- de soporte de la armazón, hay un árbol de cojinetes 

-28- (Veánse figuras 1 y 2 particularmente) que proporciona 
una superficie cilindrica de apoyo, cuyo eje longitudinal 
es ol eje -26- dol aparato. Una porción interior roscada de 
un extremo de cada árbol -28- , está alojada y sostenida en 
el interior de un orificio practicado en un saliente -30- 
de soporte de un árbol interior, soldado al miembro lateral 
interno -18-, y una porción exterior parcialmente roscada 

del otro extremo de cada árbol -28- está alojada y sosteni­
da en un orificio practicado en otro saliente -32- de sopor 
te de un árbol exterior, soldado a su voz al miembro late­
ral externo del armazón -20—, Unas tuercas -34- enroscadas 
en ambos extremidades de los árboles impiden que se muevan 
axialmonte los salientes -30- y -32-.

El primer porta-moldes -14- está compuesto por 
dos soportes -36- formados por un brazo interior -38- y 
otro exterior -40-, separados entro sí, do una porción do 

yugo del citado porta-molde, estando provistos ambos brazos 

do unos cojinetes a bolas, a fin do que puedan girar sobre 
uno de los árboles -28- (Figura 2). A los dos soportes -30- 
están asegurados unos primoros medios de soporto dol molde 

constituido por un mi-mbro alargado -42- generalmente en 
forma de placa rectangular, que se prolonga transv-rsalmon- 
te entre dichos soportes -3C- en el sentido de la anchura 
dol aparato. Un brazo -41- dispuesto on ángulo recto, está 
situado en el borde posterior dol miembro -42-, el cual 
está construido y adaptado de modo que una primera porción
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porción del molde (representado, esquemáticamente en 43) pue­
da fijarse al mismo en forma conveniente. Los soportes -36- 
pueden girar libremente sobre los árboles -28- en un ángulo 
de 90", desde una posición horizontal, en la cual una su­
perficie de apoyo del miembro -42- os también horizontal, 

a otra posición vertical, en la cual dicha superficie es asi 
mismo vertical (frente al árbol -28-). Se han dispuesto unos 
primeros miembros actuadorcs o motores para mover el miembro 
do soporte -42- sobre su articulación -20-, compuestos por 

dos cilindros hidráulicos -44- de doblo acción, veánse fi­
guras 1 y 3, pontados respectivamente en cada uno de los 
soportes de la armazón y provistos de un vástago -46- de em­
bolo acoplado a una porción posterior -48- de un yugo do u- 
nión o acoplamiento dol soporte contiguo -36- del primor por­
ta-molde -14-. Cada uno do estos cilindros -44- está montado 
en forma articulada sobro unos soportes hendidos -50- afoga­
rados al conjunto de la armazón (Veánse figuras 1 y 3) para 
que puedan moverse alrededor do un eje perpendicular al eje 

longitudinal del cilindro. De esta manera, la acción simul­

tánea de los dos cilindros -44- hace bascular los soportes 
-36- y, por consiguiente, el primor miembro de soporte -42- 
del molde sobre la articulación -36-.

J31 segundo porta-molde -16- del presente aparato, 
comprende dos brazos oscilantes -52- que parten en sontido 
descendente de cada uno do los árboles -88- y que están in- 
toroonectados por unas abrazadoras transversales -53- ator­

nilladas a los mismos y entro los cuales se oxtionden. Ca­
da brazo -52- comprende una porción -54- hueca en forma de 
manguito montada en forma giratoria en el árbol -28-,
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(como se ve mejor en las figuras 2 y 3). Estos brazos -52- 
(Veánse preferentemente las figuras 1 y 2) están formarlos 
por unas piezas de fundición huecas, entre buyas paredes 
laterales se encuentran dispuestos tres miembros transver- 

5 sales; uno superior -00-, uno medio -08- y otro inferior
-60-, a los cuales están aseguradas respectivamente unas 
porciones superior, media e inferior de unos medios de guia 
proporcionados por una columna cilindrica -62-. Para que 
pueda producirse un movimiento deslizante a lo largo do las 

10 columnas -62- montada en ellas hay una placa -04-, una su­

perficie plana de la cual se prolonga axialmente a la colum­
na, por delante do ella. La placa -62- está provista de un 
collar superior de soporte -06- y de otro inferior -08-,

!
montados en la columna. El collar superior -G6- está montá­

is do en la columna -62- entre el miembro transversal supe ¡or
—50- y el intermedio -58- del brazo -53-, y el collar infe­
rior -68- está montado a su vez en la columna entre el miem­
bro intermedio -58- y el inferior -00- del citado brazo. 

Asegurados a las placas de montaje -04- (dcslizablo cada una 
20 do ellas en las columnas -62- montadas en los brazos -58- ,

situados en las porciones izquierda y derecha respectivamente 
10- y -12- del aparato) se encuentran los medios segundos do 
soporte del molde, constituidos por un se ando miembro alar­
gado do soporto -70- en forma genoralmento de placa rectan- 

25 guiar, que se prolonga transversalmente entre las placas
-64- en el sentido de la anchura del aparato. El miembro -70- 
está construido y adaptado para sostener debidamente una 
segunda porción del molde (representada esquemáticamente 
-72-).

por
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Loa brazos -52- giran libremente sobre los árboles 
-28- en un ángulo de 90S, desde una posición vertical, en la 
que es tambión vertical una superficie de apoyo de dicbo miom 
bro -70-, a otra posición horizontal, en la que dicha super- 

6 ficie es asimismo horizontal por áncima del árbol -28-, Se

han dispuesto unos segundos medios motores para poder mover 
el miembto -70- alredodor de la articulación -26-, compuestos 
por dos cilindros hidráulicos -74- de doble acción (Veánse 
figuras 1 y 3) montados en el interior de cada soporto dele 

10 armazón y provistos de un vástago -76- de embolo acoplado a
una porción -78- de un yugo de unión o afcoplamiento del bra­
zo -52- del segundo porta-molde. Cada uno de los cilindros 
-74- asegurado al conjunto de armazón está articulado a unos 
soportes -80- (Veánse figuras 1 y 3) para que puedan bascu- 

15 lar sobre un eje perpendicular al eje longitudinal del mismo.
De esta manera, la acción simultánea de los dos cilindros
hidráulicos, -74- hace bascular los brazos -52- y, por con-

!
siguiente, el segundo miembro de soporte -70-, alrededor de 
la articulación -26-, Un tope ajustable -82- (Figuras 1 y 2)

20 montado en el interior de los soportes de la armazón, detie­
ne convenientemente el movimiento descendente de oscilación 

de los brazos -52-, cuando por ejemplo, la superficie de apo­
yo del segundo miembro de soporte -70- ocupa una posición 
vertical y los brazos -52- penden verticalmente de los brazos 

25 -58-,Un amortiguador -84- montado en el brazo -52- conecta

con la cabeza do un tornillo del tope -82-,
Para que las placas -64- (y por consiguiente una 

segunda porción -72- del molde montada en el segundo miembro 
de soporte -70-) se deslicen por las guias proporcionadas por



las columnas -62-,se han dispuesto dos cilindros hidráuli­
cos -86- de doble acción asegurados a una placa inferior de 
montura —88— situada en cada uno de los brazos —82—, Los 
Vastagos -90- de los émbolos de los citados cilindros so­

bresalen axialmente de los mismos en sentido paralelo a los 
ejes de las columnas -62-, Una porción superior roscada de 
cada uno de éstos émbolos -90- está asegurada a un saliente 
de un brazo de soporte angular -02- asegurado a ambos segun­
dos miembros de soporte -70-, entre los cuales se extiende. 
Este saliente del brazo -92- parte perpendicularmente de la 
superficie de apoyo dol miembro do soporte -70-. Una placa 
rectangular alargada de cubierta -94-, asogurada a éste sá­
lente en toda la extensión del brazo -92-, está situada en­
tre dicho saliente y la segunda porción de molde -72- mon­
tada en el segundo miembro de soporte -70-. La acción simul 
tánea de los dos cilindros hidráulicos -86-, mueve el se­
gundo miembro de soporte -70- a lo largo del brazo -82- en 
sentido axial a las columnas -62-, acercándolo al árbol -28- 

y separándolo del mismo,
Para que cada una de las placas -64— efectúo un 

movimiento idéntico a lo-largo de las columnas -62- dorante 
el funcionamiento de los cilindros -86-, el segando porta- 
molde -16- está provisto de un sistema de engranaje para 
coordinar el movimiento de las placas -64-, Un brazo hori­
zontal -96- (Veánse figuras 1 y 3) se extiende en el senti­
do de la anchura del aparato, entre dos brazos de soporte 
—98— montados y asegurados cada uno de ellos en cada extre­

mo del segundo miembro de soporte -70-, mientras el brazo 
—96— gira libremente sobre dichos brazos de soporte. Junto
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a cada uno de estos brazos de soporte, y fijo al árbol -96-
para que pueda girar con él, hay una rueda dentada o piñén

s
-100-, cuyos dientes engranan con una cremallera -102- ase­
gurada al brazo -63-, Las dos cremalleras -102- y los dos 
piñones -100- son idénticos do modo que cualquier movimiento 

de una de las placas -64- (asegurada al seg'ndo miembro de 
soporte -70-) a lo largo de su columna asociada -62-, provo- 
oa necesariamente un movimiento idéntico de la otra placa 
-64- a lo largo do su columna asociada -62-, puesto que la 
rotacién de los piñones -100— (unidos por el árbol -96-) es 

idéntica.
El aparato que describe la presento memoria com­

prende unos medios de fijación, por medio de los cuales el 
segundo porta-molde -16- ( y el primer porta-molde -14-, 
cuando están unidos, como, por ejemplo, cuando la primera -43- 
porcion del molde y la sogunda -72-, situadas en los miembros
de soporte -42- y -70-, se.acoplan para una operación do"

!
moldeo) puede mantenerse positivamente en cualquier inclina­
ción que so desee, como la que se representa, por ejemplo, en , 
la figura 1. Dos brazos -104- estén articulados por modio de 
unos pasadores horizontales -108- a dos brazos do soporte 

-106- situados en cada uno de los brazos -62-, de modo que 
los brazos -104- pueden bascular libremente y en sentido ho­
rizontal sobre dichos pasadores. Un rodillo -110- de giro li­

bre esté montado en una porción posterior de cada uno de di­
chos brazos -104- y esté adaptado para deslizarse a lo largo 
de una pista o canal -112- que se extiende en sentido longi­
tudinal al aparato y que esté situada en unos medios de fija­
ción -114- de la armazón^
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De este modo, cuando los brazos -62- del segundo 
porta-qtolde -16- basculan sobre la articulación -26- del 
aparato (es decir, sobre los árboles -28-) los dos brazos 
-104- siguen el movimiento de los brazos -82-, con sus ex­
tremos posteriores sostenidos por los rodillos —110—. Un 

tope ajustable -116- está asegurado a la superficie superior 
de cada uno de los brazos -104-; este tope puede asegurarse 
en cualquier posición que ce desee a lo largo de una porción 

del brazo -104-.
Montado on cada porción de armazón -114- hay un 

cilindro neumático do doble acción del que sobresale hacia 
adelante con relación al aparato un vastago -120- en una di­
rección substancialmcnte paralela a la canal o pista -112-, 
Unido al vastago -120- esta el brazo dirigido hacia arriba 
de Una palanca articulada -122- substancialmcnte en forma de 
L, montada en la armazón para oscilar alrededor do un eje 
que atraviesa el punto do unión dol brazo dirigido hacia a- 
rriba de la palanca con ol otro brazo de la palanca que sobre­
sale hacia adelante.

Cuando ol vastago -120- so muevo on vaivén por la 

acción del cilindro -118-, la palanca -128- oscila desde una 
posición elevada, en la que un extremo delantero, del brazo 
inferior sube y se separa del brazo -104-, a otra posición 
inferior en la que dos pasadores —124—, quo sobresalen do ca­
da lado de dicho extremo delantero, se apoyan sobre dos sa­
lientes -126- provistos por la porción de armazón -114-.Cuan­
do las palancas -122- ocupan sus posiciones bajas, los extre­
mos delanteros de los brazos inferiores de las palancas in­
terceptan y detienen los topes -116- cuando el segundo porta-



molde -16- baja (moviéndose en sontido opuesto al de las 
agujas del reloj, como se vo en la figura l) y los brazos 
—58— impulsan hacia atrás los brazos —104— con relación al 
aparato. Las caras de contacto de los miembros de tope —116— 
y los extremos delanteros de los brazos inferiores de las 

palancas -1H2- tienen la forma adecuada para asegurar que 
cuando los miembros de tope conectan con las palancas bajan 
los pasadores -134- hasta ponerse en contacto con los sa­
lientes -136- para situar asi convenientemente el segundo 
porta-moldo -16-.

El presente aparato comprende medios de control 
de tipo convenoional para su regulación. Para registrar 
continuamente durante el funcionamiento del aparato las 
posiciones angulares del primer porta-molde -14- y del se­
gundo -16-, asi como la posición del segundo miembro do 
soporte -70- sobre las columnas 68, el citado aparato cuen­
ta con tres sistemas o mecanismos de codificación que su­
ministran a los medios de control señales indicativas de 
la posición. El primero de estos mecanismos de codificación 

(no representado) está actuado por una primera rueda denta­

da -128- montada en el árbol -38- del extremo derecho -13- 
del aparato. (Figura 2). Esta rueda dentada está sujeta 

al brazo exterior -40- de la porción de yugo del brazo de 
soporte -36- (del primer porta-molde -14-) para girar con­
juntamente con dicho brazo -40- alrededor de la articula­
ción -26-. De este modo, el primer mecanismo do codifica­
ción puede proporcionar una señal indicativa del desplaza­
miento angular del primor porta-molde -14- a partir de una 
posición determinada.
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* Un segundo mecanismo de codificación —130— está 

actuado por una segunda rueda dentada -132- montada en el 
mismo árbol -28- como la rueda dentada -128-, Esta segunda 
rueda dentada —132— esta unida a la porción —54— de wangui-^Q 
del brazo -52- (del segundo porta-molde -16-) para girar 

junto con ella sobre la articulación -26-. Por consiguiente 
el segundo mecanismo de codificación -130-, puede propor­
cionar una señal indicativa del desplazamiento angular del 

segundo porta-molde -16-, desde una posición determinada.
Un torcer mecanismo de codificación (no representado) está 

dispuesto en-forma análoga para indicar el desplazamiento 
del se undo miembro de soporte -70- desde una posición de­
terminada, y se lian dispuesto medios (no representados) pa­
ra transformar el movimiento lineal (paralelo a las colum­
nas -62-) del miembro do soporte -70- en un movimiento gira­
torio transmisible al tercer mecanismo codificador.

Este aparato de la presente invención está cons­
truido para utilizarlo junto con un mecanismo inyector 
(indicado por línea de puntos y trazos en -134—) que durante 
su funcionamiento se mueve en sentido longitudinal al citado 
aparato, entre una posición retrasada y otra adelantada, en 
la que está situado, de forma que coopera con un molde cerra­
do constituido por la primera porción de molde -43- y la se­
gunda -72- montadas respectivamente sobre el primer miembro 
de soporte -42- y el segundo -70-. Para guiar el mecanismo 

inyector, mientras avanza hacia su posición adelantada, un 
miembro excéntrico -136- en forma de pala que sobresale ha­
cia. atrás (figura 3) está asegurado a una de las crucetas 
—22—, dispuestas entre los dos soportes de la armazón. A



medido, que el mecanismo inyoctor avanza, dos rodillos situa­
dos en el níismo recorren respectivamente los dos bordes pa­

ralelos del miembro -136- para alinear debidamente el cita­
do mecanismo inyoctor.

Se describirán a continuación dos secuencias funcio 

nales del presente aparato de moldeo para representar diver­
sas formas de utilización así como las posibilidades del mis­
mo. Cada'una de estas secuencias so inicia con el aparato en 
posición inactiva cono se representa esquemóticamente en la 
figura 4. La primera porción -43- del molde está montada so4 
bre el primer miembro -42- se soporte y la segunda porción 
-73- sobre el segundo miembro de soporte -70-. Ambas porcio­
nes del molde están provistas de medios de acoplamiento (no 
representados) sobre los que se ejerce la fuerza de sujeción 
adecuada para su finalidad de unión, y el funcionamiento de 
estos medios de acoplamiento, que en principio sirven también 
para abrir el molde, está regulado por los mismos medios de 
control del aparato. ,

En cada una de la primera y segunda secuencias o- 
petaoionales del aparato (como muestran las figuras 4, O y 6) 

se retira un prim r pestillo de seguridad -138- que sostiene 
el segundo miombro de soporte -70- ouando este ocupa su po- 
sioión más adelantada en los brazos -52- (figura 4), y entra 
en acción el cilindro -80- para bajar el citado miembro do 
soporte -70- a su posición más retrasada. El cilindro -'*4- 
funciona entonces para hacer bascular el primer porta-molde 
-14- sobre la articulación -26- a su posición horizontal 
(en la que la superficie de soporte del molde del primor miem­
bro se soporte es también horizontal) y un segundo pestillo
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de seguridad -140- retiene entonces el citado primer miembro 
de soporte en dicha posición. En tal momento, el cilindro 
-86- impulsa hacia arriba el segundo miembro de soporte -70- 
sobre los brazos -62- hasta una posición intermedia, on la 
que la porción -72- de molde ocupa la altura convoniente para 
que pueda trabajar sobre ella el operario, (figura 6). A 
continuación, el cilindro -80- hace bajar el segundo miembro 
de soporte -70- para que ocupe su posición retrasada, (figu­
ra 6).

En la primera secuencia (como muestran las figuras 

7a y 8a) actúa el cilindro -74- para hacer bascular 90^ el 
segundo porta-molde -16- sobre su articulación, hasta que o- 
cupa una posición horizontal en la que la superficie de so­
porte de dicho miembro -70- es también horizontal (figura 7a) 
El cilindro -86- entra entonces on funcionamiento para hacer 
avanzar este segundo miembro de soporte -70— hasta situarlo 
en su posición mas adelantada, en la que la primera porción 
-43- de molde y la segunda -72- quedan separadas por una cô r 
ta distancia, Entran ontoncos en acción los medios de acopla­
miento de las porciones -43- y 72- para unirlas firmemente, 
preparándolas para la inyección de una composición moldeado­
ra de poliuretano en la cavidad formada por la unión de am­
bas porciones. Se desprende entonces ol pestillo -140- (fi­
gura 8a).

En la seg'-nda secuencia (como se representa en las 
figuras 7b y 8b) después de que ol segundo miembro de soporto 
-70- ha bajado hasta su posición retrasada (figura 6) so nueJL 
ta el primer pestillo de seguridad -138- y actóa ontoncus el 
cilindro -44- para hacer bascular el primer porta-molde 14-



hasta que ocupe su posición vertical (en la que la superficie 
de soporto o apoyo del molde del primer miembro de soporte 
-42- es también vertical, como en la figura 7b). El cilindro 
-86- sube a continuación el segundo miembro de soporte -70- 

hasta su posición adolantada, en la que la primera porción -43 
del molde y la segunda -72- estÜn separadas una mínima dis­
tancia. Entran entonces en funcionamiento los modios de aco­
plamiento del moldo para unir ambas porcionos para inyectar 
en la cavidad formada por dicho unión una composición molde­
adora do poliurotano. (figura 8b).

En cada una de las secuencias primera y segunda, el 
cilindro -74- actáa para hacer bascular el segundo porta-mol- 
de -16- (y por consiguiente, el primer porta-piolde -14- tam­
bién, puesto que ambos están unidos por los modios do acopla­

miento) alrededor de la articulación -26- hasta situarlo on 
el ángulo conveniente de inclinación, entre sus posiciones 
horizontal y vertical,.para quo pueda efectuarse la inyección 
de la composición moldeadora, (figura 9). El segundo porta- 
molde -16- está asegurado en tal posición angular por los mo­
dios de fijación anteriomente descritos. El mecanismo inyec­
tor —134— avanza entonces hasta ocupar su posición adelantada 

e inyecta la composición moldeadora de poliuretano on la cavi­
dad formada por el acoplamiento de ambas porcionos de 1 molde, 

A continuación so retira el mecanismo inyector y 
después de un determinado tiempo de espora para que se soli­

difique la composición moldeadora, puede ocupar do nuevo ol 

prosente aparato de moldeo la posición que muestra la figura B 
mediante una serie do secuencias funcionales similares a las 

acabadas, de describir, pero efectuadas en sentido inverso.



Puede retirarse entonces un artículo moldeado, obtenido por 
medio de la composición solidificada, de la cavidad del mol­
de, una vez abierto. El segundo miembro de soporte -70- del 
molde ocupa entonces su posición intermodin a una altura con­
veniente para que el operario pueda trabajar con relación a 
la segunda porción -72- del molde,

N O T A
Se reivindica como objeto do esta patento!
1, - Perfeccionamientos en los aparatos do moldear 

que comprenden un primor miembro de soporte en el que está 

asegurada una primora porción del molde; un segundo miembro 
de soporte al que está igualmente asegurada una seg.tnda por­
ción del molde, y unos medios operativos durante el funcio­
namiento del aparato para efectuar substancialmonte unos mo­
vimientos lineales relativos de cierre y apertura entre am­
bos medios o miembros de soporte, caracterizados porque di** 
chos dos miembros de soporte (42, 70) basculan alrededor de 
un eje substancialmente horizontal (26) que se prolonga en 
sentido transversal a la dirección de dichos substanciales 
movimientos lineales rolativos y porque uno (42) de dichos 

dos miembros de soporte bascula sobre dicha articulación (86) 
independientemente del otro miembro (70) de ambos miembros
,de soporte (42, 70),

2. - Perfeccionamientos según la reivindicación 
caracterizados por el hecho de que el segundo miembro de so­

porte (70) dispone de medios de guía (B2, 02, 04, 88, 00 y 
100) articulados a dicho eje horizontal (20), y porquo los 

citados medios operativos (80, 90, 04) comprenden un cilin­
dro (86) movido a presión hidráulica de doblo acción conoctado
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entre dichos modios de güín (62, 62, 64, 88, 90 y 100) y 
dicho segundo miembro de soporto del molde (70),

3.- Perfeccionamientos según la reivindicación 1 
caracterizados por el hecho de que dichos primero y segundo 
miembros de soporto del molde (42 y 70) están montados en un 
armazón (18, 20) para poder bascular sobre dicho eje horizon­
tal (2C) estando conectados unos primeros medios motores (44, 
46) entre dicho primer miembro de soporte (42) y dicha arma­
zón (18, 20) para que pueda girar dicho primer miembro de 
soporte (42) alrededor do dicha articulación (26), mientras 
unos segundos miembros motores (74, 76) hacen girar dicho se­

gundo miembro de soporte (70) alrededor de la articulación 
(26) independientemente de dichos primeros miembros motores 
(44, 46).

4.- Perfeccionamientos según la reivindicación an­
terior, caracterizados porque cada uno de dichos primeros 
miembros motores (44, 46) y segundos miembros motore,s (74,76) 
comprenden un cilindro hidráulico de doble acción conectado 
entre dicha armazón (18, 2o) y el respectivo primero (42) o 
segundo (70) miembro de soporte del molde.

6.- Perfeccionamientos según las reivindicaciones 
anteriores, oaractorizados porque dichos dos miembros se so­

porte del molde (42, 70) describen un movimiento angular de ' 
por lo menos 90S alrededor de dicho oje horizontal (26),

6.- Perfeccionamientos en los aparatos do moldear. 
Esta memoria consta de veintiuna hojas escritas 

por una sola cara.
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