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' Ü Ü É Ü Ü 9 R I A  D E S C R I P T I V A

El invento se.refiere a un dispositivo de avance de 

alambre para la alimentación modular de un alambre de electro 

dos de grandes distancias que puede emplearse en la soldadura 

automática y semi-automática en condiciones de montaje y en - 

el que las fuentes de energía de gas protector y de aprovisio 

namiento de alambre están considerablemente distanciadas del 

lugar de soldadura.

Se conoce un dispositivo de avance de alambre para - 

la alimentación modular del alambre de electrodos de grandes
i

distancias, y precisamente el dispositivo de avance de alam­

bre POLIISAPLAN en el que al principio y al final de un tubo 

hueco flexible están acoplados dos aparatos planetarios de - 

avance de alambre que cooperan entre sí. El aparato de avan­

ce de alambre tirante anterior sirve para la conducción de la 

resistencia mecánica del alambre de electrodo en el tubo, mien 

tras que el aparato de avance de alambre posterior que empuja 

hacia adelante, depende del primero. Lo característico de esta 

relativamente - : mas nueva solución es que aquí se emplean

.../..•
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das unidades operatorias eléctricas independientes, montadas 

correspondientemente en el aparato de avance de alambre tirari 

te y empujante, y que, la regulación de la velocidad de avan­

ce, se efectúa sobre un potenciómetro para la alteracióh de - 

la velocidad giratoria del motor, cuyo potenciómetro esté - 

montado en el aparato de avance de alambre tirante. Para lo - 

grar un retroceso entre los dos electromotores que impulsan 

el aparato de avance de alambre tirante y el que empuja, se 

emplea una resistencia montada en el motor del aparato de ava£ 

ce de alambre que empuja.

Se conoce un sistema para la alimentación de un alain 

bre de electrodos de grandes distancias, que es el sistema 

PUSCH-PUL en el que se efectúa la acción conjunta de los apa­

ratos de avance de alambre colocados en este sistema mediante 

reacción antagónica. El aparato de avance de alambre que empij 

ja hacia adelantB trabaja con velocidad constante, mientras 

que el tirante emplea una velocidad dependiente del aparato - 

de avance de alambre empujante y de la longitud de alambre en 

el tubo. Como ejecutor directo de la función para la conducción 

del movimiento giratorio de. los electromotores, a un movimien 

to de avance, se emplean aquí, tanto los aparatos de avance de 

alambre clásicos, como también los planetarios. Algunos de 

estos sistemas trabajan con dos aparatos de avance de alambre, 

pero hay también algunos en los que se emplean más de dos ap_a 

ratos de avance de alambre, por ejemplo, el sistema de avance 

de alambre LINEAR. Aquí se trata de un avance de módulo del 

alambre de electrodo de grandes distancias. Para que se lo­

gre una acción' conjunta entre cada uno de los aparatos - 

-de avance y el alambre de electrodo, debe correr el alam-

. . . / . . .



3

5

1 0

15

20

25

bre siempre bien tirante en el tubo, lo que es una exigencia 

básica para el sistema LINEAR.

Los dispositivos de avance de alambre descritos p¿ 

ra la alimentación del alambre de grandes distancias presen­

tan las siguientes desventajas:

- Los dispositivos de avance de alambre POLYISAPLAN 

y PUSHP.ULL trabajan con sólo dos aparatos de avance de alam­

bre, por consiguiente solamente puede efectuarse elavance de 

alambre en distancias limitadas.

- Para la sincronización del trabajo entre los dife 

rentes electromotores se emplea, para lograr un retroceso, 

una resistencia montada en el aparato de avance de alambre 

tirante, así como también un reostato montado obligatoriamen 

te en cada aparato de avance de alambre, lo que aumenta el 

volumen de los aparatos de avance de alambre y hace .mas pesia 

do todo el dispositivo de avance de alambre.

- Los sistemas de avance de alambre PUSH—PULL tra­

bajan con aparatos clásicos de avance de alambre, lo que ha­

ce de nuevo el aparato de avance de alambre tirante mas pes¿ 

do.

- El conocido sistema de avance de alambre LINEAR, 

que es un sistema de avance de modulo, o que trabaja respecta 

vamente con más da dos aparatos de avance de alambre, no pre_ 

santa ninguna sincronización eléctrica favorable de la velo­

cidad y como consecuencia de ello ocurre un frecuente desli­

zamiento del alambra y no se puede lograr un rendimiento rela_ 

tivo del avance de cada uno de los aparatos de avance de alam 

bre.
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- En-los conocidos sistemas de avance se dificulta 

el avance del alambre de electrodo de distancias de cualquier 

longitud, y ello debido a que los diferentes aparatos de avan 

ce de alambre deben ser sincronizados con el aparato de avan-

5 ce de alambre de empuje hacia adelante,

- La alimentación del tubo flexible a cualquier dis_ 

tancia es dificil, ya que deben ser desmontados los aparatos 

de avance de alambre.

El invento tiene como tarea a desarrollar un dispo- 

10 sitivo de avance de alambre para alimentar un alambre de eLec-
i

trodo de cualquier distancia, en el que se asegura un movi­

miento serpenteante de este alambre en el tubo, lográndose 

este movimiento serpenteante por módulos de acción eléctrica 

conjunta (aparatos de avance de alambre), debido a la resis- 

15 tencia mecánica del alambre en el tubo.

La tarea ss ha resuelto, de acuerdo con el invento 

de modo que, al principio del tubo flexible del lado del - 

avance, se encuentre un módulo de avance tirante, mientras 

que, en el otro extremo del tubo, hay colocado un módulo de 

20 avance de empuje, pudiendo.estar previstos entre estos dos mó_

dulos de avance a lo largo del tubo, otros ejecutores de mó­

dulos de avance y el módulo de avance tirante encargarse de 

la función de un guía de módulo de avance, con relación al
/
módulo de avance da empuje, así como también a los restantes 

25 módulos intermedios, estando previsto, para asegurar este pa­

pel de guía, un retroceso eléctrico entre los módulos de avajn 

ce directores y los restantes con los que está acoplado el 

guía de módulo de avance, mediante una resistencia en el ca­

ble para soldadura del tubo flexible, en cuyo tubo se mueve

' f t t !  • • *
i
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el alambre de electrodo y en cuyo movimiento se originan sib 

nales a consecuencia de la alteración de la resistencia mec£ 

nica del alambre. Debido al retroceso eléctrico, la señal es 

más fuerte en el módulo de avance de empuje y disminuye poco 

a poco en los módulos anteriores, en dirección al módulo de 

avance tirante, a consecuencia de la resistencia disminuida 

én el cable de soldadura del tubo flexible. De este modo el 

alambre experimenta en el hueco del tubo un movimiento ser­

penteante y.cada módulo de avance, una velocidad regulable 

de avance por medio de reostatos propios incorporados en el 

módulo de avance, pudiendo alterar el reostato guía del módiJ 

lo de avance, la velocidad de avance de todos los módulos 

de avance, y ello sobre un potenciómetro incorporado en el 

guía de módulo de avance ó en el mango del soplete.

El invento presenta las siguientes ventajas:

- Posibilidades de alimentación de un alambre de electrodo 

desde cualquier distancia.

- Posibilidades de empujar un alambre de electrodo hacia ad£ 

lante con un número mínimo de módulos de avance ó distancia 

máxima entre los mismos, respectivamente, gracias al eficaz 

movimiento serpenteante del alambre y del rendimiento máxi­

mo del módulo de avance.

- Garantizar un manejo fácil y cómodo del mando.

- Incremento de la eficacia y de la productividad de traba­

jo, ya que queda suprimido el frecuente recambio de las bobjl 

ñas de alambre.

- Posibilidades de trabajar a grandes distancias en condicÍ£ 

nes de montaje.

•  •  •  / . . .
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El invento se explicará con más detalle a base de 

un ejemplo de ejecución, con los diseños correspondientes, 

en los que sus figuras representan:

Fig. 1.- Esquema de trabajo del dispositivo de avan 

ce de alambre con movimiento serpenteante, sin tracción del 

alambre.

bre.

Fig. 2.- Esquema del dispositivo da avance de alam

Fig. 3.'- Esquema de trabajo del dispositivo de avah 

ce de alambre, si se transmita una señal para la acción con­

junta del guía de módulo de avance y el módulo de avance que 

empuja, habiendo recibido el primero la señal.

Fig. 4.- Esquema de trabajo del dispositivo de avan_ 

ce dé alambre, cuando se haya recibido la señal más en el m£ 

dulo de avance que se encuentra más próximo en dirección del 

avance de alambre.

Fig. 5.- Esquema de trabajo del dispositivo de avan 

ce de alambre, cuando se ha transmitido una señal desde el 

guía de módulo de avance a todos los ejecutores de módulos y 

se ha logrado el movimiento serpenteante. ■

Fig. 6.- Esquema de principio de acción conjunta 

eléctrica, de los módulos de avance en él sistema.

Fig. 7.- Alimentación de corriente de los módulos 

de avance de la fuente de energía de un semiautómata de sol­

dadura.

Fig. 8.- Representación esquemática de un módulo

intermedio.

Fig. 9.- Ejecución constructiva de un módulo inte£ 

medio, en sección longitudinal.

•  •  •  / .  •
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Fig. 10.- Cort8 en A-A según la fig, 9.

Fig. 11.- Mango de soplete con potenciómetro incor­

porado, en corte longitudinal.

Fig. 12.- Mango de soplete con potenciómetro incor­

porado, en sección transversal.

A continuación se dan detalles acerca del invento: -

A lo largo de un tubo flexible hueco hay dispuestos 

módulos de avance (aparatos de avance de alambre)/ siendo eje­

cutado el primer módulo de avance que se encuentra más cerca 

al lugar de soldadura y en el extremo anterior del tubo hueco 

flexible -8-, como guía de módulo de avance -1-. El módulo de 

avance dispuesto en el extremo opuesto del tubo -8- represen­

ta un mecanismo de avance de alambre, que toma si alambre que 

pasa a través de toda la longitud del tubo -8- y lo empuja ha 

cia adelante.

Los ejecutores de módulos, si estos exiten, están 

dispuestos a lo largo del tubo flexible -8- y sirven para ac£ 

ger el alambre -6- que se mueve en el tubo.

En una unidad de construcción común -17- están col£ 

cados los reostatos-18-, -19-, -20- y -21-, alimentados por 

la fuente de energía -49- del semiautómata de soldadura.

La unidad de construcción eléctrica -17- puede es­

tar colocada en el ejecutor de módulo de avance -4- ó en la 

fuente de energía -49-, con lo que los módulos de avance -1-, 

-2-, -3- no tienen que tener reostatos.

Para realizar el retroceso eléctrico entre el guía 

de módulo de avance -1- y los restantes módulos de avance, se 

emplean el cable que alimenta la corriente -8- del tubo -8-



con acoplamiento de alambre -14-, el cable del tubo -9- con 

acoplamiento de alambre -15- y el cable-del tubo -10- con acó 

plamientd de alambre -16-,

El acoplado de los módulos de avance a los reosta- 

tos se efectúa mediante los correspondientes acoplamientos de 

alambre -12-, -13-, -22- y -23- y el acoplado de los reosta- 

tos mediante los acoplamientos de alambre -24-,

El electromotor -2B-,fig. 8 y fig. 9,está colocado 

en el cuerpo de módulo de avance -31- que conduce corriente 

con relación al circuito de soldar. El montaje del electromo­

tor se efectúa mediante tornillos -32-, estando aislado el 

electromotor del cuerpo conductor de corriente -30- por medio 

delmanguito -33- y arandelas -34-. El acoplado de los cuerpos 

-30- con el tubo conductor de corriente -8-, -9- y -10-, Se 

efectúa mediante forros -34-,que están provistos de un tubo 

-35- para el gas protector. El gas protector pasa a través del 

orificio -36- en la hendidura -37- y desde allí, a través del 

eje de motor -20-, llega ala cabeza planetaria de avance -29-, 

en cuyo movimiento^a través de la hendidura del colector -38- 

y del .soporte -39- del electromotor -28-, se encarga el gas 

protector del papel de un líquido refrigerante para el elec­

tromotor.

Para asegurar un acceso libre a la cabeza de avance 

-29-jpuede desmontarse la parte delantera de la cabeza de 

avance -40-juna rosca -41-, pudiendo ser desarrollada la par­

te delantera de forma diferente en un extremo -42-*, en caso 

de un módulo intermedio esta provista esta parte de un mangui 

to -34-, mientras que la parte delantera del guía del módulo 

de avance posee; una rosca y un manguito -43- al soplete. En
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la ejecución de soplete mostrada en 1§ fig. 10, el guía de mó 

dulo de avance contiene aun un potenciómetro -11- y un botón 

de mando -44-, Todo el soplete está colocado en una caja de 

plástico -45-.

El dispositivo de avance puede ser ejecutado, según 

el-invento, en caso dado, sólo con una guía de módulo avance 

-1- y un módulo' de avance de empuje -4-,

El dispositivo de avance de alambre para la alimen 

tación de un alambre de electrodo a grandes distancias,funcio 

na de la siguiente manera;

La alimentación del dispositivo de avance de alam - 

bre{con alambre.de electrodo - 6 - ¡ y  el ajuste de la cabeza pía 

nstaria de avance de alambre, según el diámetro del alambre 

de electrodo -6- y según la potencia de avance, se efectúa 

destornillando la parte delantera -40- de la cabeza de avan­

ce -28-, con lo que se asegura el movimiento libre del alambre 

-5-, introducido de antemano en el tubo hueco -8-,

El alambre de electrodo -6- es empujado hacia ade­

lante de los módulos de avance -4-, -3-, 2-, -1-, a través

de los tubos -10-, -9-, -8- y llega al banco de soldar -27- a 

través del mango -7- del soplete. El movimiento del alambre de 

electrodo -6-,en los tubos -8-, -9- y -10-, presenta un aspee
i

to serpenteante y se logra mediante la colaboración de los di­

ferentes módulos de avance, representando el módulo de avance 

-1- el guía de módulo de avancej el módulo de avance-2- as 

el primer ejecutor de módulo,' el tercer módulo de avance el 

segundoj el cuarto módulo de avance el enésimo. En esta se­

cuencia de trabajo se presentan los siguientes momentos de tra_

-  9 -



bajo: el guía de módulo de avance -1- no está cargado por el 

alambre de electrodo -6-. y, a consecuencia de allo,se dismimj 

ye la velocidad de avance de los módulos siguientes da avance 

-2-, -3-, -4-, de modo que el alambre de electrodo queda bien 

tirado en todo el sistema de avance. A consecuencia del retro 

ceso entre los diferentes módulos de avance, que se realiza 

por los tubos -8-, -9- y -10-, es el enésimo módulo de avance 

el más sensible, como resultado de la sensibilidad de su 

traspulsión a consecuencia de la resistencia del alambre de 

electrodo en el tubo que presenta en este caso la mayor long.i 

tud. Los módulos de avance -3- y -2- reaccionan correspondien 

temente con una sensibilidad que depende de la longitud del 

tubo ó, respectivamente, del cable de energía con el que está 

acoplado éste, de modo que el alambre de electrodo -6- se lija 

va a una posición que se muestra en las figs. 3 y 5. De este 

modo, mediante la colaboración de los módulos de avance, el 

alambre de electrodo -6- experimenta un movimiento serpentean^ 

te en el tubo.

La realización del retroceso se efectúa sobre una 

resistencia eléctrica en el cable de soldar en el tubo y se 

ve en la fig. 6. Los módulos de avance -1-, -2- y -4- están 

dispuestos a lo largo del alambre de alimentación que se de-, 

senbobina de la bobina de alambre -5-, El guía de módulo de 

avance se encarga de las siguientes funciones: Alimentación 

de un alambre de electrodo -6-, con velocidad constante de 

avance de alambre; absorción de las reacciones mecánicas del 

alambre -6- en el tubo, que resultan de la resistencia altera 

da en el tubo -8-; transformación de estas reacciones en car-
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ga eléctrica del electromotor -28- del módulo de avance -1-; 

transformación da la resistencia mecánica en el tubo en carga 

eléctrica del electromotor -28-, fig. 8 y emisión de la señal 

para el retroceso al primer ejecutor -2- del módulo de avance, 

5 al ejecutor segundo -3— de modulo de avance y al enésimo eje

cutor -4- de módulo de avance,por el retroceso entre el guía 

del módulo de avance -1- y los ejecutores de módulos -2-, -3- 

y -4-,sobre la resistencia en los tubos -8-, -9- y -10-, que 

es efectuado por los reostatos -18-, -19- y -20- y las cone- 

10 xiones, por el retroceso -14-, -15- y —16—; transformación de 

la señal del retroceso sobra el guía de reostato -18- que 

actúa correspondientemente sobre el primer ejecutor -19- da 

reostato, el segundo ejecutor -20- de reostato y el tercer eje 

cutor -21- de resbtáto que, por su parte, anticipan una alte- 

15 ración de tensión en los módulos da avance -2-, -3- y -4-, de 

modo que estos últimos reacccionan con un aumento ó disminu­

ción de la velocidad da avance del alambre de electrodo -6-,

(

i
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NOTA REIUINDICATORIA

En esta Patente de Invención se reivindica:

1.- Dispositivo-de avance de alambre para la alimen 

tación modular da un alambre de electrodos da grandes distan- 

5 cias que consiste en un módulo de avance que empuja, de un mó

dulo intermedio de avance y de un módulo de avance tirante, 

encontrándose.en la proximidad del módulo de avance que empu­

ja la bobina de alambre, mientras que el soplete está dispues 

to en la proximidad del módulo de avance tirante y los módulos 

10 de avance están unidos entre si por un tubo flexible, caracte

rizado porque el módulo de avance tirante tómala función de 

un guía da módulo de avance -1- de los restantes módulos de 

avance -2-, -3-, -4-r y que posee un reostato propio -18-, mon­

tado en el módulo dé avance -4- que empuja, mientras que el 

■)5 electromotor -28- y el engranaje mecánico -29-, para la alimer^

tación del alambre de electrodos -6-, se encuentran-en el guía 

de módulo de avance -1-, encontrándose el potenciómetro -11-/ 

para la alteración de la velocidad de avance del alambre de 

electrodos -6-|en un cuerpo -conductor de corriente -30- del mi£
v i

20 ■ mo módulo de avance ó en el mango del soplete -7-, y porque

el guía de módulo de avance -1- está unido a los restantes mó 

dulos de avance por medio de retroceso eléctrico -14-,. -15-,

, -16-, cuyo retroceso se realiza sobre la resistencia en el ca 

ble de soldar -8-, -9-, -10- y el reostato -18- del guía de 

25 módulo de avance -1- y porque este reostato está conectado por

medio de una conexión eléctrica -24- con los reostatos -19-, 

-20-, -21- de los restantes módulos de avance que, por su pajr 

te, están montados en el módulo de avance -4- que empuja y

i
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que forman, con al reostato -18- dal guía da módulo de avance, 

una unidad eléctrica de construcción -17-fla cual es aliment£ 

da por la fuente de energía -25- del dispositivo de soldar, pjj 

diendo consistir el dispositivo de avance de alambre para, el 

avance de módulo, de un alambre de electrodos, de un guía de 

módulo de avance -1- y de un módulo de avance que empuja -4-.

2. - Dispositivo de avance de alambre según la reiviin 

dicación 1, caracterizado por consistir 8n un módulo de avan­

ce -4- que empuja, en ejecutoras de módulos intermedios de avari 

ce -2- , -3-, -4- y en un guía de módulo de avance -1- tirante, 

ejecutado como soplete.

3. - Dispositivo de avance de alambre según las rei­

vindicaciones 1 y 2, caracterizado porque el guía de módulo de 

avance -1- y cada uno de los ejecutores de módulos de avance 

intermedios -2-, -3-, -4-, están provistos de un electromotor 

-28- independiente,; colgado en cuerpo conductor de energía 

-30-, sirviendo el cuerpo -30- como cuerpo mismo del guía de 

módulo de avance-1- y representando un cilindrico hueco -31- 

encerrqdo en una caja aislante -45-, mientras que el electro­

motor -26- está aislado del cuerpo conductor de energía -30-, 

por medio de casquillos aislante -33-, fijados por tornillos 

-32-, y arandelas -34-,

4. - Dispositivo de avance de alambre según la reiviri 

dicación 1, caracterizado porque el cuerpo conductor de ener­

gía -30- se compone de dos partes: tapa -40- y cilindro -31-, 

estando unidas entre sí las dos partes mediante manguitos -41-, 

en un lado del cual hay prevista una rosca para la tapa -40-, 

mientras que el'otro lado de]/manguito está firmemente unido 

con el cilindro -31-.

i • • ■ •
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5. - Dispositivo de avance de alambre según la rei­

vindicación 4, caracterizado porque en la tapa -40- y el ci­

lindro -31- del cuerpo conductor de corriente -30-, hay colo­

cado un manguito -42- que sirve para la unión del módulo da

5 avance -1-, -2-, -3- con el tubo -8-, -9-, -10-, estando pro

visto este manguito de un tubo -35- y orificios -36-, formar^ 

do cada manguito —42— y arandela aislante —34—, una hendidura 

para el gas protector. -46-, para cuyo paso hay previstos ori­

ficios entre el soporte —39— y el rotor —38— del electromotor

10 -28-.

6. - Dispositivo de avance de alambre según las rei­

vindicaciones 1 y 2, caracterizado porque un extremo del guía 

de módulo de avance -1-, incorporado en el soplete -7-, está 

sujeto en la tapa -40- por medio de rosca -43-, mientras que

15 el potenciómetro--11- y el conmutador -44-, están sujetos en

la caja aislante -45- del cilindro -31-,

7. - Dispositivo de avance de alambre según la rei­

vindicación 1, caracterizado por constar sólo de una guía de 

módulo de avance tirante -1- y de un módulo de avance -4-

20 que empuja.

8. - "DISPOSITIVO DE AVANCE DE ALAMBRE PARA LA ALI_ 

MENTACION MODULAR DE UN ALAMBRE DE ELECTRODOS DE GRANDES DIS 

TANCIAS".

De conformidad en un todo en lo esencial y fines in.

25 dustriales a lo descrito en la precedente memoria descriptiva

y gráficamente representado en los adjuntos planos para su -



mejor comprensión.

Esta memoria consta de QUINCE hojas escritas ó meca 

nografiadas por una sola cara a doble espacio.

Madrid. L 3 f)QV 1970

-  15 -
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