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El invento se refiere a un dispositivo para ajusiar J1g
separacion reciprocgnentre varios elementos yurtapuestos, en
especial pares de cuchillag cestinsdas a cortar en sentido
Longitudinal muterial en rollo, dispozitivo que estd dotado
de wr Orgars de accionsmientc gobernedo por pelpader pera
cada elemento, y de una unidad- de mando, en la que es &ius-
table la nuuva posicidn deseada del elemerto correspondiern-
we, ¥y que swministra al Srgano de accionamiento COTTESPOLi
diernte irizulsos de mando hasta que el elemerto correspondicrn
te e alcanzado la nueva posicidn deseada.

kn un disporitivo ccrocido de este tipo, ¢l mendo de
los éﬁganos de accionamiento tviene,lugar de modo que el pel-

pedor avisa el valor efective a la wnmidad de mondo, donde es

comprrado con el valor rominal. Mientras se comprueba ina ¢if

ferencia entre el valor nomirel y el efectivo, sigue el ele-
mento siendo desplazado por el (rgano de &ceionamienrto (pa-
rente estadounidense nv 3,176.566).

¥l invento se ha nropuesic crear un dispositivo del {i-
po citacdo al principio, en el que con medios sencillos ses
posible wn carbio y nuevo posieionado Qe los diversos elemen
tos, teniendo en cuerta las posiciones de los elemerntos con-
tiguos,

Yste problema se Tesuelve conforme al invento, por &l
hecho de que todes los:érgenos de accionemiento generan upa
sucesidn de impulsos. proporcional 2l movimiento de acciona-
niento, ¥y porque cada elerento eavd dotedo, en calidaed de
palpador, de un palpador de aproximacidén ¥y respectivemente
de linite para el elemento contiguo, ¥ poroue la unidad de
mando consiste en una computadora gue, al cemhiar los elemen

tos de posicidrn, sefela al drgeno’ de accioranierto de cada
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uno de los elementos, teniendo en cuenta la posicién ante~

o~

rior del elenento correspondiente y la nueve posicién el el

[1*)

mento ce categoria inferior, los pasos necesarios para la
nuava posicidn del elemento correspondiente, y cque en el
nuevo posicionado hace. que todos los brganos de scciornamien—
to sean desplazados por el drgzno de aceionamiento corres-
pondiente en direccidn de la posicidn cero fijada en el dis-
rositivo para el elemenio de. categoria extrema inferior cn
la serie, hasta que el palpador del elemento de categoria
extrema inferior ha alcanzado su posicidn cero fije, ¥ los
pelpadores de los otr05~eiementos, al ejemento de menor ca-
tegoria en cada caso, ¥ scoministran & le computedcra sepales
de mando para invertir la direccién de los brganos de accio
naiiento, sefialendo la computadora al frgang devaccionami9n—
to de cada uno de los elemertos el nimero de pasos,precisos
para la nueva posicidr, tenierdo en cuentz la nueve posicidn
del elemento de menor eategoria ée cada ciso, mientras que
los érganos de accionaniento tienen una velocidad de poso
adaptada de tal moto, que el elemento de menor categoria er
cada caso alcanza su nueva posicidn antes de cue el elemento
contiguo, de cavegoria mis #lta, abandone en su movimiento
en direccién a su nueva pogicidn, la nueva posicidn del ele-
nenso de categoria inferior.

Cone brganos de acclioneriento se pueden emplesr moiores.
paso & pasoc, que suministirar a la computadora impulsor de
acuerdo con el mimero de pasos, impulsos.a travds de los
cusles puede la computadora determinar el avange,

La velocidad de paso de los diversos érganos de accio-
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nemiento puede de manera ventajosa estar sdaaptada on

] " ~ o 4 oo - .
de modo que sea la misma en vodox 1oB Organocs de acciona—
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miento,

In el nuevo poE%cionaao, la indicacidn del rdmero de
pasos se efecida preferentemente de moco que & computadaré?
recibe del palpador del elemento que ha de ser desplezado &
la nueva posicidén, una sefal de partida para computar los
pasos precisos para la nueva posicidn del elemento de cate-
goria extremo inferior frente a la posicidn cero fija, o pe-
ra.la posicidn cero pera el elemento Ge categoria superior,
feternminaia por el elemento de categaria inferior de cade
caso, en cuanto el elemento de categoria extrema inferiar
anandona su posicidn ceroﬂfija Y respectivamente el elemeric
de categoria inferior de cnda ceso alcanze Su nueva posielidr
que es la posicidn cero para ¢l elemento de cétégoria supe-
rior de cada caso, . ’

El dispositivo conforme al invento permite un posicio~-
nado exacto y rdpido, bien sea un cambio, o hien un ruevo
posicinnado. Las fuentes de errores que pudieran producirse
en el posicionado por desplazaniento directo de los elemen-
tos a 1la nueva,posicién, quedan excluidas ampliamente por
el nuevo posicionado, puesto que la nueva posicidn se orien-
ta en cada caso conryorme & la nueva posicidn del elemento de
categoria infericr., Una posicidr errdrea ée un elemento de
categoria inferior no tiene por lo tento como corsecuencisa

que l1a posicidn errdnea del elenento de categorfa inferior

falsee la separacibn entre esie €lemento ¥ Jos dos elementes|

contiguos. A lo sumo se podria felsear en tal caso la sepa-
racibén con respecto a los elenentos contiguos. Como en el

nuevo posicionado se desplazan todos los elementos & un mis-
1m0 fiempo-y én el misro sentido,  resulta un tiempo de aiuste

nis corto en comparaciln com los dispesitivos conocidos, en

~ah
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los que los elementos unicamente pueden ser desplazados suced
sivamente por un;acgipnamiento comin en direcciones distin-
tas. 81 se trata solo ¢e cambisr Qe posicidn, es todaviae ggs
corto el tiempo de ajuste, puesto que entonces todos los ele
mentos pueden ser desplazados al misno tiempo en la direc-
cibn deseada, que también puede ser de sentvido opresto,

A continuacidn se explica el invento con més detalle a
hase del dibujo, que representa un ejemplo de resligacién,
In particniar muestran:

La fig. 1, una represenvacidn esquemdtice del disposi-
’

l& Tig.-2, wna representacién gréfica, en la zon& supe-
rior para el nuevo posicionado, y en la zona,inferior, para
el camblo de poeicinnado, .

En el ejerplo de realizacidn se ha asignado a cada mo-
tor paso a paso 1, 2, 3, en calidad de elemento, un par de
cuchillas constituido por una cuchilla cireular superior y
otra inferior, Fstus cuchillas circulares estén conducidas
con carros sobre carriles, ¥ esién fijiadas sobre los carri-
les duronte el proceso de corte. Para el cembio Ge posicicne
do o el nuevo posicionadn, las cuchillas se acoplan rigice-
mente envre si, con cbjeto de conservar su posicidén recipro-
cn precisa para un corte irreprochable, v,se sueltan de sue

carriles, Para este acoplaniento ¥ suelta de las cuchillas,

4

a unidad de mando estd provista de una caje de maniobra 4,
kn esva caja de manicbra se pueden ejercer otras funciones
sohre las cuchillas, Tales como haseulacidn hocia dentro v
haein fuera. Lo funcidn de cada eoso es indicada por una

léimpara de control. Otras cajas &e mapiobra 5, 6, T sirver

pare La indicacidn del formato ajussadn y para la preselec-

3
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elementos. Listas cajas 4 & 8 estén unidas con aparatos lee

cién del formato, as{ como para el merdo de un interruptor £
para la puesta en m;;cha del par de cuchillas correspondien-
ue ¥ para la indicaciér de si la.cuchilla correspondiente se
encuentra en posicibén de trahajo. Otra caja de maniobra &
sirve para el nuevo posicionado ¥ el cambio de posicionadg,

asi como para la correccibn de-1a posicidn de los diversos

a—

lizadores, conformados a manera de computadoras 9, 10, 11,

para los diversos motores paso a paso 1, 2y 3.

Cada motor paso & pasc 1, 2, 3 esv4 dotado, en calidag
de palpador, en cada easo con un juegs de interruptores de
nimite 12, i3, 14, Uno de los interruptores de limite sirve

-

para la direccibén de giro, ¥ otro para la posicidn cero. Ade-
réﬂ lleva cada motor paso & paso,l1, 2, 3 una'ca’a de cambio
15, 16, ¥ respecvivamente 17, con Una ldmpare de control pa-
ra indicar la posicidn cero, y teclas para pasos hacia la ded
recha o hacia la izquierda, La velocided de los pagos v I1g
magnitud de los pasos ¢¢ todos 1los motores de paso a péso 1,
2, 3, son las mismas.

Bl posicionado de los diversos elementos se efectis de
la mAanera siguiente:

En las cajas 5, 6, 7 estd indicado el estado efectivo,
Conforme a ello, 1a cichilla asignada al motor paso & pesgo 1

e encuenira em 8., la cuchilla asignsde al motor paso & pa-~ |

so 2, en S?, ¥ la cuchilla asignada ai motor pasc.a paso 3,
en 83. Estas eifreas indican la separacién entre un elemerto ¥
el elemento de categoria irferior. Ya durante o) funciong-
miento se puede ajustar la nueve posicidr pare los diverscs

elementos. Ln el ejemplo de realinacidn, éstas son para el

elenento de categoria exireme inferior er la fila, 1a nueva

o
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posicidn 84, que coincide con 12 posicidn antigua §q3 pura
el elerento siguien%e, la posicidn SS’ ¥ para el tercer ele-
mento, la posieién S;, en cada cueo la separacibn respecto
al elemento de categoria inferior. Estas nuevas posiciones
8,5 Ss, 8¢ pueden alcargarse conforme &l invento de dos mo-
dog.,

1. HNuevo posieionado:

Si se trata de.proceder-& un NUevo posicionado, lo ¢ue
es recomendable cuando la posicién antigua ya no estd fija
cono consecuencia de wuna perturbacidén que hubiera terido 1lu-
gar en el inverin, o bien éuando los cerectos de regulacidn
han de nmentenerse 1o mencr posible, ae oprime 12 tecla co-
rrespondiente en 1la caje de meniobra 8. Tocos 1os motores pa&t
50 & paso,l,2,3, se desplazan hacia la izquicrda é]anﬁsmavd@
cidad de paso. Ln cuanto el motor paso a paso i ha aleanzado
mediante el palpador su posicibn cero, invierte su sentido dd
giro v se desplaza hacia la derecha. En cuanto se invierte. el
sentido de giro del motor paso @ paso 1, se sefala por el
palpador el abandono de la posicién cero, y se transmite una
cefal de partida para computar los pasos hocia la derecha,
de modo que se puede asegurar para este motor de paso a paso
la separacién con respecto a 1a posicidn cero fija. Dursnte
el desplazamiento del motor paso a paso 1 heciz la derecha,
siguen 1los motores paso a paso 2, 3 cesplazéndose hacia la
izquierda. Hasta que el rotor paso & peso 2 no aleanza 1u Dot

sicidn del motor paso & paso 1, no invierte tambiér éste eu

e ’
direccidn de, giro ¥ se computen sus pRsos hacia la derecha,
De manera correspondiente es desplazado el motor paso a réso
Z. khora bien, en el moter paso & paso 3 no comierza el odm-

puto de los pasos hecip la deracha hasta que el motor paso g
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paso ha alcanzado su nueva posicién. Una perturbacién en el
nuevo posicionado, por ejemplo, una nueva posicidn errdrea
del eleriento asignado al motor‘paso & pasc 2, repercute ian
solo en su separacifn con respecto al elemento de categoria
‘inferior, puesto que la nueva posicidn del elemento cel mo-
tor paso a paso 3 no es fija de marera absoluta,.sino que
depende de la posicidn efectiva del elemento del motor TEE0
a puno 2.

2, Cambio de posicidn:

Ui existe la seguridad de que las posiciones antipuaa
siguen estando almacenndasvsin error en la unicad ¢e m&ndo,
y se quierc aleonzar las nuevas posiciones 10 mids rapidanen-
te posible, pucden los elgmentos ser despiazados desde las
posiciones antiguas S, 82, 83 directamecte a 1és meves po~-

giciones §,, Sb’ Sg.  Fr la computadora se tiene & euve par-

Ticular en cuenta para 12 nueva posicidn de un elemento la
posicién antigua de este elemento, ¥ 1a nuevé posicidn del
elemento de categoris inferior, pare lo cual se fienen,en
cuenta la posicibn aantigua delielemento d¢e categoris infe-
riro ¥ los DpAsos necesarios para alcanzar 1a nueva posicidn
de este elemento de categoria inferior;

Una comparacién entre los diagranas pAra el nuevo posi-

ciorado y el cembio de posicionado, demuestra que el tienpo

de ajuste %, para el cambio de posicionado es sustarcislmeri-|
€a

te mds corio Gue el tiempo de ajuste T4 para el nuevo pesi-
cionado. »

" Fn reswmen, la Patente de Invencidén tue se solicita ¢de-
hefé recasr schbre 1las Siguientes:

- BETVINDICACIOMES -

1. Un disposiTivo para ajustar la separacién reciproca




10

18

20

25

entre varios élementés Juxtapuestos, en eapecial pares (e
cuchillas desvinadas & corter en sentido longitudinel.mate-
rial en rollo, dispositivo que’estd dotado e un brgaro de
accionariento gobernado por palpador para cada elemento, I
de ura unidad de mando, er 12 que es ajustable 1a nueva PoO-

. . . 1
sicidn dsseada del elemento correspondiente, y oue suminis-

b
tra &l érganc de accionamiento correspondiente impulsos de
nanco hasta ¢ue el elemento corresponciente ha alcenzado la
nueva posicidn deseada, caracterizado porque tedos los Srge-
nos de accionamiento generan una sucesidn de impulsos pro-
norcional al movindento e accionzmiento, v porcue cocs 2lew-
wnvo estd dotado, en ecalidad de palpador, de interruptores
de aproximacidn y respectivamente de limite paréd el clemerto
contiguo; porque la ,unidad de mando consiste enfuna computa~

dera que, al ecambiar los elemcntos de posicidn, sepala al

érgano de accionamiento de cada uno de los elementos, tenien
do en cuenta la posicién anterior del elemento correspon~
diente ¥ la nueva posicidn del elemento de ceotegoria infe-
rior, los pasos necesarios pare la nueva poricidn del ele-
mento correspondiente , y que er el nuevo posicionado hace
que tocos los 6rgancs de accionamiento seen desplazados por
el érgano de acciornamiento c&rrespoﬂdienme en ¢ireceidn de
la nosicidn cero fijade en el digpositivo para el elemento
de cavegoria extrema inferior en 1z serie, hasta Que el pal-
pador del,elomento de categoria extrema inferior ha aicanza-
do su pomibién cero, ¥ los palpacdores de los otros elemen-
ToS, Al elomento de menor categoria en cada caso, ¥ suminie-

Tren a s la computadors seiales de nando para inveriir la

direceidn de io0s érganos de recienaniento , sefslendo la com

puvadora o Srgano de accionaniento de cads ano de loo ele-
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mentos el nmimero de pascs precisow pare le nueva posicidn,
teniendo en cugnta la nueva posicidn del elemento Ge cate-
goria inferior de cada caso, mientras que los Srganocs de &c-
cionamiento vienen une velocidad de paso adaptada de tal mo-
do, Gue el elemento de categoria inferior de cada caso 2l-
canza su nueva posicidn entes de que el elemernto cortiguo,
de cavegoria mZs alta, ahandore en su movimiento en ¢direc-
cidn a su nueva posicién, la nueva posicidn del elerentc de
categoris inferior.

2. Un dispositvivo de acuerdo con la reivindicacidrn 1
caracterizado porque los érganos de accionamiento son moto-
res paso A paso.

3. Un dispositivo dg acuerdo con las reivindicaciones
1 6 2, caracterizado porque los drgamos de acci;namiento
tienen la misma velccidad.de Paso.

4, Un dispositivo de acuerdo con wa cualquiera de las
reivindicaciones 1 a 3, carecterizado porcue, en el nueve
posicionado, la computadora recibe pel palpador del elemento
que:hé de ser desplazado a le nueva posicidn, una sefal de
parvida para computer los pesos precisocs para la nueve pesi-

cidn del elemento .de categoris exsrema inferior frente a la

posicidén cero fija, o hien para la posicidn cero pare el ele
nentvo de cavegoria superior, determinada por el elemento Ge

cavegorfa inferior ée coda caso, er cnanto el elemento de

categoria extremo inferior abencona su posicidn cero fije ¥
respectivémente el elemento ce cavegoria inferior alcanza Su
para

nueva posiciln, que es la posicidn cero el elemento (e

categoria superior de cada caso.

-

-k
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5. Se reivimdica por Gltimo como chéto sobre el
que ha de recaer la patente de innenciSn que se sollcita:
UN DISPOSITIVO PARA AJUSTAR IA SEFARACION RECIFROCA ENTRE
VARIOS ELEMENTOS YUXTAPUESTOS, EN ESPECTAL PARES DE CUCHI-
LLAS DESTINADAS A CORTAR EN SENPIDO IONGITUDINAL MATERTAL EN
ROLILO.

Todo conrormé queda descrito y reivindicado en la
presente mgmoria descriptiva que concta de .once piginas me-

canografiadas y dibujos que se acompadan.

 Madrid, 10 jurio 1.375
. BERNARDO UNGRTA
DPeDo
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