MINISTERIO DE INDUSTRIA
REGISTRO DE LA PROPIEDAD INDUSTRIAL

Concedido el Reglstro de acusrde €

2 0 Jm-. 1973 ES (%) WM“‘LG5 52 . Al

FECHA DE PRESENTACION

. con.los datos que figuran en la pre. 29'l2’1977
sente -descripcion y segiin el oon
tenido qe,_la MemOria.aaqut&
'PATENTE DE_INVENCION
ESPARA — . |
|
e | @ O
06,/ 14748-T7 30~12-1976 Suecia

@FKCNA DE PUBLICIDAD

"BZ{L :

cumrmcmn INTERNACIONAL -

PAT!NTI DE LA QUE ES DIVISIONARIA

@muw 0€ LA INVENCION

CADENA DJUE CU"’LGA LIBREI.;EH’“E"

. "UN NEFOLO PERFECCIONADO DE HACER GIRAR O REO’IIITT JZ EL UL"‘I!.'O
ESLABON O ELEMENTO DX ESLABON DE UNA CADH:A, DE UN

EXTREMO DE-

F@ SOLICITANTE ()

BULTEN-KANTIIAL AB

(JL/AS 19249)

10 OEL SOL

S-734 01 Hallstahammar, Suec:.a

@ INVENTOR (E®)

" Rolf Bergstrém

@ TITULAR (88)

@ NEPRESENTANTE

DON ALBuR”O DE ﬂTz.amjnu MARJUEY

(P.-67.810)

UNE A4 j[s{gﬂ. 3108

»y

. VUTILICESE COM'O PRIMERA PAGINA DE ‘LA MEMORIA

-
-~

POOR
QUALITY



P- 67,810

10

15

20

25

30
3101178

tHojan nGm. 1

ANTECEDENTES DET, INVENTO .

El invento se refiere a w método y wn dispositivo

- .para hacer girar o reorientar el ltimo elemento de eslabén

de cadena de un extremo de cadena que cuelga libremente, en
par:bicular con respecto a la fabricacién o tratamiento de
la cadena. | ‘

Normalmente, la fabricacién de cadenas. es realiza-
da permitiendo que el e‘xtremo de la cadena, que va a ser do-
tado de eslabones adicionales, esté suspendido de wn carro
de transporte y sea desplazado por el carro entre diversos
puestos de fabricacién, tales como los puestos para curvar
un -nuevo glemento de eslabén y engancharlo al eslabdén pre-
viamente fabricado, soldar el elemento de eslabén, alisar
la soldadura y, posiblemente, montar un soporte transversal
en ¢l interior del eslabdn,

Para conseguir una producciér; programada en forma
totalmente automitica, ha resultado ventajoso hacer girar
o reorientar el elemento de eslabdn entre dos de tales pues-
tos, a saber, entre el puesto de curvatura y el puesto ae
soldadura, con el fin de facilitar la operacidén de soldadu-

ra automética. De estd manera, el elemento de eslabén que

| est4 siendo curvado para darle sustancialmente uvna forwa de

C, cuelga en wn plano vertical con su eje geométrico longi-
tudinal orientado verticalmente cuando sale del puesto de

curvatura y de enganche, mientras que en el puesto de sol-
dadura el elemento del eslabdri es orientado preferiblemen-
te en un plano -vertical, con su eje geométrico longitudinal
orientado horizdntalmente, :de menera que el punto de solda-
dura estd situado debajo del extremo inferior del pentiltimo

eslabén,
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RESUMEN DEL INVENTO )

El método y el dispositivo del invento permiten tal
reorientacién del elecmento de eslabdn, o cualquiera otra
clase de reorientacién o de giro del Wltimo eslabbén o ele-
mento de eslabdn, qﬁe se hace girar en su propio plano. En
la sit?acidn mencionada anteriormente, el elemento de esla-
bén debe hacerse girar un cuarto de vuelta, pero en princi-
pio el grado de movimiento de rotacién (una parte de wna
revolucién o de varias revoluciones) puede elegirse a vo-
luntad. As{, el invento es aplicable, por ejemplo, para la
inspeccién de calidad del eslabdén, que entonces puede ha~
cerse girar junto a un dispositivo de inspeccidén estacio-
nario, por ejemplo un dispositivo que funciona con radia-
cién electromagnética, ondas supersénicas o similares, tal
como wn dispositivo de inspeccién de rayos X. Si el eslabén
tiene forma sensiblemente ovalada y va a colgar en el pe-
niltimo eslabdén en su nueva posicidn, el movimiento de rota-
cién debe comprender un miltiplo de un cuarto de revolucidn,
& menos que se utilice wa wién provisional.

El invento se explicari con mayor detalle a confi-
nuacién, haciendo reférencia a los dibujos que ilustran
una realizacién preferida del dispositivo objeto del in-

vento. . ) L
BREVE DESCRIPCION DE 10S DIBUJOS

La figura 1 muestra el dispositivo en wna vista en
perspectiva; , 7 -
| La figura 2 muestra el dispositivo en wna vista en

alzado;

La figura 3 muestra uno de los rodillos de acciona~-

miento del dispositivo.




P-

10

15

20

25

30

" 310178

Hoja ntim, 3

DESCRIPCION DE UNA REALIZACION A TITULO DE "E‘J]EEEi?I:O
;13.'.!. dispositivo que se muestra en las figuras 1 y 2
est4 montado sobre wma plancha de base 1, sobre la cual es-
t4n fijadas doé columas estacionarias de soporte 2. La es~

tructura de sustentacién comprende también una parte mévil

| formada por dos columas méviles de soporte 3, las cuales
1

gstén gttiadas por elementos de articulacién 4 y sustentan
wa mesa 5 que es subida y bajada mediante wn cilindro ac-
cionador neumético 6. La parte inferior del cilindro 6 es=—
t4 montada .en forma pivotante en la plancha de base 1, mien
tras que su véstago 7 de pistén estd unido en forma pivotan
te con la parte inferior de la mesa 5.

La mesa 5, que puede moverse verticalmente, tiene
una hendidura longitudinal central 8, en cuyas paredes
laterales 9 existe wn cierto nimero de rodillos de accio-
namiento 10 con apoyo para rotacién, cada uno de ellos en
un eje horizontal 11 (compdrese también la figura 3). Ios
rodillos de accionamiento 10 estén dispuestos uno préximo
al otro a lo largo de la hendidura 8 y forman conjuntamen-
te wma bancada de rodillos de accionamiento, Ios rodillos
de accionamiento 10 giran sincronamente durante el funcio-
namiento mediante los engranajes 12 montados ‘en los ejé.;.t:'::
11, engranajes que engranan con engranajes intermedios 13.
Una rueda dentada 14 va montada en el eje de uno de estos
engranajes intermedios 13' y estd unida para ‘.el accionahien—
to, mediante una cadena de transmisién, a una rueda dentada
16 qut.a hay en ei eje de accionamiento de wn motor eléctri-
co 17. El motor.l'f est4 montado debajo de la mesa 5, en el

interior de wna pantalla protectora 18 (figura 2). E1 equi-

‘{po de control para el cilindro de accionamiento 6 y el mo-
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tor eléctrico 17, estd dispuestio en wna caja 19, que se

-indica esquemidticamente en la figura 1.

Como puede verse en la figura 3 cada rodillo de ac~

cionamiento 10 tiene wma ranura circunferencial 20 de guia,

cuya forma de seccibén transversal estd adaptada a la sec-

cién transversal del eslabdn de cadens arrastrado & girado
por los rodillos de accionamiento, como se describird con
mayor detalle a continuacién.

Junto a la hendidura 8 y a los rodillos de acciona~
miento 10, la parte superior de la mesa 5 tiene dos placas
laterales 21 de gula, sustancialmente verticales, cuyos bor
des superiorés 22 estén curvados hacia afuera y hacia arri-
ba. Cada placa lateral 21 de gufa tiene una parte escotada
21! para recibir el penﬁltimb eslabén del extremo de la ca-
dena, como se muestra mejor en la figura 1.

Ademés, el dispositivo comprende un tope extremo 23
para el eslabén o elemento de eslabdén que van a seF reorien-
tados, asi como wna lengleta perceptora 24 (figura 1) situa-
da debajo del tope extremo y fijada al brazo superior de
una palanca 25 dispuesta pivotantemente para girar (figura

2), cuyo brazo inferior acciona un interruptor 26 conecta~

¢

: do al equipo de control en la caja 19, con el fin de dete-

|ner el motor 17 ¥ los rodillos de accionamiento 10, cuando

el elemento de esiabén hace contacto con la lenglieta per-

ceplora 24 ¥ el tope exbremo 23 en la posicién que se mues-

tra en las figuras 1 y 2.
Con el fin de detectar la posicidén vertical del
pendltimo eslabdn, el dispositivo dispone de medios percep-

tores 6pticos, que comprenden wn transmisor 27 y un recep-

tor 28 que pueden situarse vertical y horizontalmente en
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forma sincronisada, mediante un mecanismo de ajuste 29,

B El dispositivo funciona en la manera siguiente (com
pérese la parte de introduccién de la descripeidn): un ex-
tremo de cadena que estd suspendido de un carro y tiene wn
elemento de eslabdn orientado ferticaimente en su extremo
inferior, después de curvarlo y engancharlo en el eslabén
anterior, como se muestra con lineas de trazos en la parte
superior de la figura 2, es desplazado por el carro a una
posicién situada justamente encima de la bancada de rodi~
1llos de accionamiento con sus rodillos 10. El extremo de

la cadena es descendido, por los medios de aliméntacidn
dispuestos sobre el carro, hacia la bancada de rodillos de
accionamienta de la mesa 5, que ha sido accionada a su po-
sicién superior mostradﬁ en las figuras 1 y 2. El motor 17
acéionarlos rodillos 10, los cuales giran por lo tanto ha-
cia la izquierda, como se ve en la figura 2, Durante el pro-
ceso de descenso, el elemento de eslabdq es guiado entre
las placas laterales 21 de gufa y, con su parte mé; baja,
hace contacto primeramente con uno o varios de los rodilles
10 situados centralmente, de la bancada de rodillos de‘aé;

cionamiento, que durante un descenso continuado del extre-

.|mo de la cadena, arrastra shora el elemento de eslabén ¥

| debido a la rotaciédn de.los rodillés, hace que el elemento

de eslabén gire hacia la derecha, como se ve en la figuxa

2, en su propio plano. Durante eéte movimiento de rotacidn
el elemento de eslabén es guiado parcialmente por la ranu-
rarceﬁtral 20 de guia de los rodillos, y parcialmente entre
las placas laterales 21 de gufa. Cuéndo el elemento de es-

labén ha alcanzado la posicién que se muestra en la figura

1, una de sus partes extremas (la izquierda) hace contacto
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1 | primeramente con la lengleta perceptora eldstica 24 y; po-
[co después, con el tope extremo 23. Mientras tanto, el pe-
niltimo eslabén ha penetrado en las hendiduras 21' de las
placas 21 de gufa, siendo correguida una posible colocacidn |
5 .'inadecuada en la direccidén transversal (paralela al eje geo-
métrico longitudinal de la bancada de rodillos de acciona-
mientoj por el efecto de guiado de los bordes inclinados de
la respectiva hendidura 21', Sustancialmente, en el mismo
momento en que el Ultimo elemento de eslabén hace contacto
10 con el tope extremo 23, se activan los medios para detectar
la posicién vertical del pentiltimo eslabdén cuando se inte-
rrumpe el haz de luz entre el transmisor 27 y el receptor
28, con lo que se emite una sefial a los:medios de alimentacign
del carro, con el fin de detener el descenso del extremo de
15 la cadena. Cuando la lenglieta 24 ha sido tocada por el ele-
mento de eslabén y el haz de luz ha sido interrumpido por el
pentiltimo eslabén, se interrumpe el éccionamiento del xodi-
1lo 10, por lo que a partir de entonces el elemento de es=-
labdén mantiene la posicién que se muestra en la figura l.

20 De aqui en adelante, el extremo de la cadena ha de
ser llevado a un puesto de soldadura, y esto podria conse-
guirse, naturalmente, levantando nuevamehte el extremo de

la cadena, pero con el fin de evitar mov;mientos oscilantes
del extremo de la cadena, que podrian producirse cuando se
25 pusiesen en marchs los medios de alimentacién del carro, es
por el contrario més adecuado hacer descender la mesa 5 me-
dianté el cilindro de accionamiento 6, con el fin de que el
pentiltimo eslabén, mientras que esté estacionario, se haga
cargo del arrastrq del elemento de eslabdn desde los rodi-

30 llos 10. Esta forma de funcionamiento economizarsd tiempo

310178
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.| en diversas formas, dentro del alcance de las reivindica-

tiojn nGim. 7

y reducird también el desgaste en el sistema de transporte

te con el elemento de eslabén orientado en su nueva posicidén

con el ejo geométrico del eslabén horizontal, y la friceién

rd que se mantenga la posicién del elemento de eslabdn,
Cbmo resulta comprensible de la figura 2, el des-
censo de la mesa 5 tendrd también el efecto de situar el
elemento de eslabén y el peniltimo eslabén centralmente uno
en relacién al otro, ya que la mesa estd algo desplazada
lateralmente (a causa deﬂlos elementos de articuwlacién 4),
por lo que el peniltimo eslabén se apoya y es guiado a lo
largo de los bordes izquierdos (como se ven en la figura 2)
de las hendiduras 21! cbn el fin de desplazarse a una posi-
cién central bien definida con relacién al Wltimo eleménto_
de eslabdén que se mantiene esfacionario contra el. tope ek—
tremo 23. | A
Toda la operacién puede ser realizada en %orma Yo-
talmente automdtica, utilizando medios de control eléciricos
ordinarios. \

Debe entenderse que el invento puede modificarse

ciones siguientes.
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REIVINDICACIONES

Los puntos de invencién propia y nueva que se
presentan para que sean objeto de esta golicitud de Pa-
tente de Invencidn en Espafia, por VEINTE afios, son los
que se reccogen en las reivindicaciones siguientes:

18,~ Un método perfeccionado de hacer girar o
reorientar el ¥ltimo eslabén de cadena o elemento de eslabdr
de una cadena, de un extremo de cadena que cuelga libremen-
‘te, en particular en relacién con la fabricacién o trata-
miento de la cadena, caracterizado porque el eslabén de
cadena es puesto en contacto cbn uno o méds rodillos de ac-
cionamiento giratorios, situados debajo del extremo de la
cadena, soportando dichos rodillos el eslabén de cadena,
mientras que lo hacen girar en su plano.

28,~ Un método de acuerdo con la reivindicacién
18, caracterizado porque el ext}emo de cadena es descendi~-
do hacia los rodillos'de accionamiento giratorios, después
de lo cual el extremo de cadena es levantado nuevamente y/o
los rodillos de accionamiento son descendidos. '

38,- Un método de acuerdo con la reivindicacién

8, caracterizado porque los rodillos de accionamiento gi-
ratorios son elevados hacia el extremo de la cadena, des~-
pués de lo cuzl el extremo de la cadena es levantado y/o
los rodillos de‘accionamie#to son bajados.

42,~ Un método de écuerdo con cualquiera de las

reivindicaciones 12 a 32, caracterizado porque el eslabén

i

s
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de cadena es guiado lateralmente durante su movimienﬁg de
pfotacién.

5¢,- ﬁh método de acuerdo con cuélquiera de las
reivindicaciones 12 a 48, caracterizado porque el eslabén
de cadena, durante su movimiento de rotacidn,.es puesto en
contac?o con por lo.menos un iope, que limita el movimiento
de rotacién y/o de translacién en el plano del eslebén.

68.~ Un método de aougrdo con cualquiers de las
reivindicaciones 12 a 58, caracterizado porgque la posicién
vertical del pendltimo eslabén de la cadena es detectada
para interrumpir el movimiento relativo del extremo de la -
cadena y los rodillos de accionamiento, en una posicidn re-
lativa que hace posible la rotacién del Ultimo eslabén sin
interferencias de los eslabones anteriores,

vé.- Un dispositivo para llevar a cabo el métodn
definido en cualquiera de las reivindicaciones 12 a la 68,
para hacer girar o reorientar el ltimo eslabdn de cadena
o elemento de eslabdn en un extremo de cadena que cuelga
libremente, en particular en relacién con la fabricacidén o
tratemiento de la cadena, caracterizado por uno o méds rodi-
llos de accionamiento'giratorios adaptados para soportar el
eslabén de cadena, mientras que lo hacen girar en sﬁ plano,

82.~ Un dispositivo, de acuerdo con la reivindica-
cién 78, caracterizado porque los rodillos de accionamiento
estdn montados en wna estructura de soporte, -que puede mo-
verse’verticalmente.

98.~ Un dispositivo, de acuerdo con las reivindica-
ciones 78 u 8%, -caracterizado porque los rédillos de accio-

namiento tienen una ranura circunferencial de gufa, cuya segc

cién transversal estd adaptada a la seccidén transversal del
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eslabén.
108,~ Un dispositivo, de acuerdo con cualquiera de
las reivindicaciones 78 a 9%, caracterizado por un cierto

ntmero de rodillos de accionamiento que funcionan en forma

preferiblemente sobre ejes horizontales mutuamente parale-
los y éue forman conjuntamente una bancada de rodillos de
accionamiento.,

118,~ Un dispositivo, de acuerdo con cualquiera de
las reivindicaciones 78 a 108, caracterizado por guias la-
terales para el ltimo eslabdén de cadena.

128,~ Un dispositivo, de acuerdo con la reivindica-~
cién 112, caracterizado porque las guias laterales tienen
hendiduras para recibir la parte extrema inferior del pe-
niltimo eslabén de la cadena.

138,~ Un dispositivo, de acuerdo con cualquiera de
las reivindicaciones 72 a 128, caracterizado por al menos
un tope que limita el movimiento de rotacién y/o de trans-
lacibn del Ultimo eslabdén de cadena en su plano.

1l48,~ Un dispositivo, de acuerdo con cualquiera de
las reivindicaciones 78 a 13%, caracterizado por medios per-
ceptores, preferiblemente dpticos, para detectar la posi-
cidén vertical del pendltimo eslabén. .

158,- Un método perfeccionado de hacer girar o reo- '
rientar el Wltimo eslabén o elemento de eslabén de una ca-
dena, de wn extremo de cadena que cuelga libremente.

Tal y como se ha descrito en la Memoria que ante-
cede, representado en los dibuﬁos que se acompafian y con

los fines que se han especificado.




P-

10

15

20

25

.30

V 310178

VAL

na por una sola cara,

Madrid, C7.[€6.1978

P,A,

’ Hojn nam. 11

Esta lMemoria consta de ONCE hojas escritas a miqui-
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