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m® 3.690.533). En el dispositivo de avance conocido, el pernd

El invento se refiere a un dispositivo de avance pa |
ra la alimentaciéﬁ de materigl a méquinas'o dispositivos, poy
ejemplo, a una dobladora y estampadora automitica, con un ca
rro de alimentacidén movible en vaivén en linea recta entre
dos posiciones extremas, y con un dispositivo de accionamien
to para el carro de alimentaciéﬁ, que comprende un perno ex-
céntrico; gue gira de manera excéntrica en torno de un eje
de giro, yrque deja al carro de alimentacién inmévil pasaﬁe-
ramente en sus dos posiciones extremésral seguir girando el
pefno excéntrico. 7
Uh'dispositivo de avance de este tipo es conodido

por la patente alemanz n? 2.033.940 (patente estadounidense

excéntrico, cuya excentricidad es regulable, estd unido a
través de una biela con el carro de alimentacibn, de modo que
la rotacidén del perno excéntrico es transformada en un movi-
miento de traslacién del carro de alimentacién. El carro del
dispositivo de avance conocido, al moverse en una de las di-
recciones (movimiento de aliméntacién), retira de un rollo de
reserva o0 similar el material que ha de ser transformado por
la mégquina, y lo lleva a las unidades transformadoras de la
miquina. Para este fin estd el carro provisto de elementos de
apfiete gobernables, ‘que aprisionan el material en el carro
de alimentacién al comienzo o inmediatamente antes @el comien
zo del movimiento de alimentacidn, y una vez finaliéado el
movimiento-de alimentacidn, después de que un elemento de re-
teneidn ha apridonado'el material en el marco estacionario de
la méquina, 1o dejan'de nuevo libre por su parte. El elemento
de>retenci6n sujeta el material durante el movimiento de re-

torno del carro de alimentacién, con objeto de impedir que el
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_rro de alimentacién permanezca inmévil durante un cierte

-gllo la biéla ¢ barra de acoplamiento entre el permo excén—

trico y el carro de alimentacién, con éste Gltimo a través

material sea movido asimismo hacia atrds por friccidn con el
carro de alimentacién retornmante. Un disco de leva dispuesto
sobre el perno excénbrico y que gira con €1, acciona en el
dispositivo de avance conocido log elementos de apriete del
carro'de.alimentacién, a través de una barra separada;,Para

el mando de estos elementos de apriete es preciso que el ca-

tiempo de parada antes del comienzo y después del final de su
movimiento de alimentacién, o sea, en sus dos posiciones ex- |
tremas. . |

Es COnoci&o ya el conseguir tal detencién del carro

de alimentacidn en sus dos posiciones extremas, uniendo para

de elementos eldsticos que, en las dos posiciones extremas
del carro de alimentacién, permiten todavia la continuacién
del_movimiento de la biela, mientras que el carro de alimen-
tacién en si habia sido detenido ya por chocar contra un to-
e correspéndiente. T ! '
En las mdquinas en cuestifn puede definirse la dura
cién de la cadencia o del ciclo como el tiempo que transcu-
rre desde el comienzo de un movimiento de alimentacibn del
cérro'de alimentacién, hasta el comienzo del movimiento de
alimehtacidn inmediato siguiente. Durante este tiempo de ca~-
dencia o de ciclo, wn 1a}go de material predeterm;ﬁédo por
1a carrera del carro de alimentacibn, tiene que ser introdu-
cido en la miquina y ser transformado por ésta. Durante el
tiempo en que el material es movido por el carro de alimenta
cién (tiempo de alimentacién), no fuede tener lugar una

transformaciéﬁ; Como tiempo de tratamiento en la mdquina pro
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piamente dicho se dispone por lo tanto sustancialmente tan

. solo del tiempo que transcurre durante el movimiento de re-

troceso del carro de alimentacidén (tiempo de retorno), asi
come de los tiempos de detencidn del carro de alimentacidn en
sus dos posiciones extremas, mencionados ya mis arriba.

La impulsidén del perno excéntrico del dispositivo de

- avance tiene lugar sincronizada con el accionamiento de las

diversas unidades transformadoras destinadas a transformar
el mabterial alimentado, a saber, por lo general con ayﬁ&éiael
mismo dispositivo de gccionamiento. A este respecto.el pér@o
excéntrico 1ieva'por lo general a cabo una revolucién comi=

pletz en torno de su eje de giro durante el tiempo de un ei-

"¢clo. En el mencionado dispositivo de avance conocido, el perd

no excéntrico se mueve a velocidad angular constante s&bre
uwna via circular. Debido a esta velocidad angular constante
dura por lo tanto un movimiento del perno excéntrico a lo lax
go de, por ejemplo, un arco de 902, siempre 1/4 del tiempo
del ciclo,‘mienéras que un movimiento a lo largo de un arco
de 1802 ocupa la mitad del tiémpo del ciclo. Suponiendo a
efectos de una simplificacidn que los tiempos de detencién
sean despreciables, y partiendo del hecho de que el carro de
a}imentaeién es movido durante aproximadamente 1802 de un mo |
viﬁiento de rotacién del perno excéntrico en la direceién de
alinwhtacién, y durante los aproximadamente 1802 siguientes
es movido hacia atris, sé disﬁone para la transforﬁacién del
maferial alimentado de precisamente la mitad del tiempo del
ciclo. Esto puede ser suficiente pars procesos sencillos de
transformacidn.en la méquina; Ahora bien, mientras mids com~
plicada sea la transformacién del material alimentado, ftanto

mayor es el tiempo de transformacibn preciso para ello. Por
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"son parte del tiempo de tratamiento.'La prolongacién de :los

“tal prolongac16n de los tiempos de detencién, permaneciendo

la misma. la carrera del carro de alimentaciébn y, con ello,

Vdetenclén del carro de alimentacién. Este movimiento prolon-

,vehientes. Asi, por ejemplo, la mayor excentricidad del perno

~

ello existe el-empeﬁo de variar de tal modo la relacién en-
tre tiempo de alimenta016n y tiempo de tratamiento, permane-
ciendo el mismo el tlempo del ciclo, que se acorte el ftiempo
de alimentacién y se prolongue con elio el tiempo de tfaﬁa—
miento. Tal como se ha indicado més'arriba, los tiemp§s de
detencidn, o sea, los lapsos de Tiempo en que el carro'dé_ali

mentacién se encuentra inmévil en sus posiciones extremas,

tiempos de detencién a costa del tiempo de glimentacién - condy
ce por lo tanto a la deseada prolongacidén relativa del tiémpo

de tratamlento.

.En el dlSpOSltivo de avance conoc1do es posible una

permaneciendo el mismo el largo dé la seccién de material elj
mentada en cada caso (largo de alimentacién), haciendo para
ellqlmayor 1la excentricidad del perno excéntrico, en combina
c¢ién con un recorrido correspondientemente largo de los men-—
cionados eiementos eldsticos. En efecto, estbs elementos tie
nen que aguantar entonces uma parte mayor del movimiento de

empuje y respectivamente de traccidén de la biela durante una

gado de la biela, aguantado por los elementos eldsticos al
encontrarse el carro de allmentacién detenido forzosamente
por un tope, se designa a continuacién "sobre-recorrldo"
Ahore bien, la mencionade posibilidad de acortamien |
to del tiempo de alimentacién o ~con relacidén al perno excén

trico~ del dngulo de alimentacién, adolece de diversos incon-

excéntrico, siendo el nimero de revoluclones predeterminado
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'que se puede ajustar por los topes el largo de alimentécién,

‘cindtica del carro de alimentaciéniéea captada prééticamente

velocidades de trabajo de hoy en dia de esta clase de mé-

i

i

!
po} la maquina, y por lo tanto invariable, tiene como conse-
cuencia una mayqr.velocidad de giro constante del perno ex—
céntrico. Esta mayor velocidad de giro origina a su vez un
movimiento méds rdpido del carro de alimentaciédn y, cén,ello,
una velocidad méds alta de choque del carro de alimentédiﬁn
contra los tdpes gue limitan el largo'de alimentacién.:Eéta

velocidad més alta de choque disminuye la exactitud coﬁ”la

y aumenta el desgaste. Ia velocidad méds alta de chogue ori-—
gina asimismo una mayor produccidén de ruidos, haciendo pre-
cisos topes mis sélidos, puesto que para conseguir una exac—

titud constante de alimentacidn, es necesario que la energia

sin que cedan los topes. O0tro inconveniente reéﬁlta en ls in-
dicada posibilidad de acortar el fiempo de alimentacibn, de

aque al menos el elemento elastico a través del que se trasmi-
te el movimiento de alimentacién de la biela al carro de ali-]
mentacibn, tiene que tener una gran rigidez de elasticidad.
En efecto, este elemento elés%ico Unicamente debe ser preten
sado durante el movimiento de alimentacidén hasta tal punto,

que al final del movimiento de alimentacidén se disponga toda-
via del recorrido eléstico.deseadq para el tiempo de deten—

cign; el aprovechamiento de este recorrido eldstico o "sobre-
recofrido" presupone entonces, no obstante, uma engrgia mayor
que la en si{ ya considerable energia para el procééb de ali-
mentacién bropiémente dicho. ElL dispositivo de avénce'consu—

miria por lo tanto para estz posibilidad de reduccidn del

+iempo defalimentacién sustancialmente mds energia. Dadas las

quinas, hay que contar también en esta posibilidad con un
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_'éi dngulo que'él perno excéntrico recorre durante el tiempo

répido desgaste de los elementos elésticos.

Cuando a contimuacidén se habla, ademds de tiempo de
'alimentacién, tiempo de detencién,y'tiempo de retorno, tam—
bién de un dngulo de alimentacidn, dngulo de detencién u:én—
gulo de retornc, hay que tener en cuenta que, a una veloci~

dad angular constante determinada del permo excéntrico en

constante entre el 4ngulo de giro recorrido por el perno ex-
céntrico y el tiempo preciso para ello. El *dngulo de sii-

mentacibén, por ejemplo, es por 1o tanto el éngulo de giro del
perno excéntfico que se recorre durante el tlempo de alimen-—

tacién. De manera correspondiente, el dngulo de trabajo es

de transformacibén, que ya ha sido definido.

Fl invento se ha propues%o perfeccionar de $al modo
un dispositivo de avance del tipo mencionado al principio,
que .el dngulo de alimentacién sea acortado con relacibn al
dngulo de trabajo, y respectivamente el tiempo de 2limenta-
cién con relacién al tiempo dé trabejo, siendo al mismo tiem
po pequeiia la velocidad de choque del carro de alimentacibn
contra sus topes, y pequefio el '"sobre-recorrido'.

. " De acuefdo con el invento, este problema queda re-
sﬁélto por un dispositivo adicional, que .provoca una compo-
nenté de movimiento del carro de alimentacidn, componente que,
a2l menos en la zona de l;s posiciones extremas deltéarro de
alimentacibn, se superpone al movimiento de accionamiento poil
la rotacidén del perno'excéntrieo .

Con gyuda de este dispositivo adicional se puede con
seguir el movimiento deseado del carro de alimentacidn, sin

gque para ello seasn precisos elementos eldsticos con un gran
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recorrido, que soporten el movimiento de accionamiento duran
te el tiempo de detencién del carrc de alimentacién. El in-
vento no excluye que, independienteﬁente del dispositivo adi-
cional, se prevean ademis también los conocidos elementos
elésticosz a efectos de que aguanten el sobre-recorriﬁo;'o

sea, un continuado movimiento de accionamiento de, por ejem~

- plo, una biela, una vez que el carro de alimentacién he sido

detenido de manera forzosa después de chocar contra untiope.
Tal sobre-recorrido puede ser conveniente para asegurai gue
el carro de alimentacién choque en sus dos posicionés extre~
mas efectivamente contra los topes, y que, por ejemplo, 1o

se pare ya un poco antes de llegar a ellos. De este mode we

.puede garantizar la exactitud del largo de alimentacidn ajus|
tado por los topes, aun cuando no se quiera confeccionar todd

el dispositivo de avence y, en especial, el dispositivo de

accionamiento y el dispositivo adicional, con una precisibn
tan alta que resulten inmecesarios los topes para‘conseguir

un largo de alimentacién de gran exactitud.

Para conseguir un movimiento 6ptimo del carro de ali

mentacién, hay que coordinar la componente adicional de movi
miento con la excentricidad efectiva del perno excéntrico.
Si se hace variar esta excentricidad para, en combinacién

cdh,un desplazamiento de los topes para el carro de alimen—

. tacidn, conseguir otra carrera distinta del carro de alimen-

tacién y, con ello, un 1érgo digtinto de alimentacién del ma
terial que haya de ser alimentado, tendria en si que adaptar
se también de manera‘correspondiente la componente adicional
de moviﬁiento.‘Ahora bien, si se prevé un sobre-recorrido pe
queflo, que sea aguantado por los méncionados elementos elds

ticos, desaparece la necesidad de, en cada variacidén pequefia
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| componente de movimiento. En la solucién de acuerde con el

| mer término por la superposicidén del movimiento de rotacién

‘recorrido que he de ser aguantédo pbr los elementos elasticos;

se puede elegir la excentricidad del pérno excéntrico casi

i

A
'
'

de la excentricidad del perno excénbrico, adaptar también la

invento, este sobre-recorrido puede ser muy pequeilo y, sobre
todo, sustancialmente independiente de la magnitud del angu-

lo de alimentacidén, puesto gue ésta viene determinada?en pri

del perno excéntrico y la componente de movimiento prodédén—
te del dispositivo adicional. Permaneciendo igual la excen-
tricidad y permaneciendo igual la componente de movimiento
adicional, la variacién del dngulo de alimentacidn tiene no
obsténte naturalmente como consecuencia tembién wma variacién

del sobre-recorrido. Como en el invento es pequefio el schre-

igual a lg mitad del largo de alimentacién, o sea, & la mitad
de la~carrera del carro de alimentacién, lo que, tal como més
tarde serd explicado todavia en detalle, origina una veloci-
dad sustangialmente menor de chogue del carro de alimenta-
cidén contra sus topes. Finalménte permite el dispositivo adi-
cional veriar el largo de alimentacién de acuerdo con los va-
lores deseados en cada caso, modificando para ello la excen-
tricidad del perno ekcéntrico y la separacién entre los to-
péé para el perno excéntrico, sinrque con ello se vean in-
fluenciados sustancialmente los demds parémetros, tales como
el dngulo de alimentaciéﬁ y el sobre-recorrido que hayan de
aguantar 1los elementos eldsticos.

En uns fonma'de realizacién del invento, el disposi
$ivo adicional consiste en wn disco de leva, que estéd apli-
cado sobre el perno excénirico y gira con 6L en torno del eje

de giro del mismo. Sobre la periferia del disco de leva rueda
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~za de una biela, cuyo pie estd unido con el carro de alimen-

‘|- Tente a ello, un movimiento @istinto de la biela y del carro

: -10 -
i

v
i

1
\

un' rodillo receptor que, por ejemplo, estd fijado en la cabe

tacién. Cuando dicho disco de leva es, en caso extremo, de
forma circular, la curva de lugares geométricos del centro
del rodillo receptor, en una primera aproximaciébn, esfaéimig
mo un circulo. Ia biela unida con el rodillo receptor lléva-
ria a cabo en este caso el mismo movimiento que en el diépo—
gitivo de avance conocido, donde la cabeza de la biela estd
dispuesta directamente sobre el perno excéntrico. Ahora bien,
en un disco de leva que difiera de la forma circular, resul
ta una curva de lugares geométricos del centro del rodillo

receptor, que difiere asimiswo de la forma circular e, inhe-

de alimentacidén unido e ella. El movimiento de 1a biela Pue-
de serrconsiderado como la superposicién de un movimiento de
impulsién procedente del perno excéntrico, y una componente
de movimiento determinada por el disco de le&a,

Ep una forma de realizacidn ventajosa del invento,
la cabeza dé la biela estéd cbﬁformada de manera recta en la
direccidén axial de la biela y, en una escotadura de curso
exial, acoge un taco-dispuesto sobre e} perno excéntrico de
manera giratoria en-torno_del eje de éste. Por medio de este
taﬁo thiene la biela una guia, que la permite desplazarse
con.felacién'al perno exgéntrico, en dependencia de ;a forma
del disco de leva. ‘ )

¥l rodillo receptor es oprimido por un dispositivo
de pretensado, siendo‘puesto en contacto con la periferia del
disco de leva, con el fin de asegurar que el rodillo receptos
sigue efectivamente al disco de leva. Para este fin puede ac

tuar, por ejemplo, un muelle de traccidén o, respectivamente
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‘riferia de éste. Pars compensar toleranciag de fabricacién,

también en este caso puede estar previsto que uno de los ro—

'que, de la manera en sf conocida, sobre un disco de impulsidn

- 11~

compresor entre el taco y la biela. El dispositivo de preten
sado estd dispuesto ventajosamente de tal modo, que entra en
accibén durante el movimiento de retorno del carro de alimen—
tecidn, puesvo gque aqui es la fuerza menor que durante.él 1o
vimiento de avance.

Si el disco de leva estd conformado & manera de un
1lamado poligono esférico, 1o que no es necesario, pers si pg
sible, puede la cabeza de la biela, ae acuerdo con oﬁra méjg
ra del invento, poseer dos rodillos receptores que, encerran
do entre ellos la escotadura de la cabeza de la biela, estén
dispuestos a cierta distancia uno del otro, apoydndose en la-

dos Qiametralmente opuestos del disco de leva, contra la pe-—

dillos receptores esté fijado en 1a cabeza de la biela de ma-
ners eldstica a 1o largo de la linea que une los centros de
los .dos rodillos receptores. Este apoyo eldstico de los rodi-
llos recéptores, gue por lo tanto sirve en primer término pa-
ra compensar toleramias de fa%ricacién en dos rodillos recep-
tores, o bien bara conseguir el arrastre en forma en un rodi-
1lo receptor, podria ser sprovechado especialmente también pg

ra, en largos de alimentacién pequefios y respectivamente va-

riaciones pequefias de alimentacién, aguantar el sobre-recorri

do todavia existente, de modo que podria prescindirse de una

wnidn eldstica del elemento de acoplamiento entre: el perno

excéntrico y el carro de elimentacién u otras piezas interme |

dias.

En otro perfecgionamiento.del invento estd previsto

édcionable de manera apropiada por el accionamiento de la mé
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quina, sea ajustable a lo largo de un didmetro del disco de

_impulsién un carro excéntrico que sustenta al perno excéntri

co. A este respecto, y de acuerdo con el invento, estd el dig

co de leva provisto de un taladro para el paso del pernn ex—
céntrico; .y se halla fijado de manera rigida en el carro de

alimentacién, mientras que el taco se encuentra en el lado

- del disco de leva opuesto al carro de alimentacién. EL ‘disco

de leva tiene con preferencia una forma similar a un tridn-

gulo, cuyas secciones periféricas consisten en sinusoidéé:
En la forma de realizacién del invento descrita an-

teriormente,'el brgano de acoplamiento entre el perno excén-

trico y el carro de alimentacidn, ¢ sea, por ejemplo, una

"biela, estéd mdﬁtado de tal modo sobre el perno excénirico

del dispositivo de accionamiento, que durante una revolucién
del perno excéntrico, es desplazado relativamente en depen-
dencia de la forma del disco de leva.

- ILa supefposicién del movimiento de rotacién del per
no excéntpico con la componente de movimiento procedente del
disco de leva se corresponde,ien su efecto, con wa regula—
cibn peribdica de la axcentricidad del perno excéntrico efec
tiva para el 6rgano de acoplamiento. En otra forma de reali-
zgcién del invento se consigue elrmismo efecto, por el hecho
dé}que el dispositivo adiciongl varia de manera ciclica la
sepafacién entre el perno exééntrico y su eje de giro, es

decir, la excentricidad efectiva., Ahora bien, altéfnativa—

“mente puede el dispositivo adicional ser también parte de un

dispositivo de acoplamiento entre el perno excéntrico y el
carro de alimentacién, y variar ciclicamente la separacién
entre el perno excéntrico y un punto de ataque del dispositi

vo de acoplamiento en el carro de alimentacién. Si en el dis
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_lica o neumdtica y que, en dependencia de la posicién de girg

‘ejempld, de un accionamiento eléetrico, gque genere la desea-

" da componente'adicional de movimiento.

13 -~

positivo de acoplamiento se trata de una biela articulada al
perno excéntrico, puede el dispositivo adicional unir, por
ejemplo, dicha biela con el carro de alimentacidn.

Fn estas formas de realizacién del invento civadas
Ultimamente, el dispositivo adicional puede estar dotaddrde

uno o varios cilindros de trabajo impulsables por via hidréu

del perno excéntrico, son impulsados de manera ciclica., 71

mando de. este © gstos éilindros_dé'trabajo puede tener lugar
de manera mecénica o electrénica. Finalmente puede 61 disposi
tivo adicional estar dotado, en lugar de con uno o varios cid

lindros de trabajo, también de otra clase de impuleibn, por

Otra forme de realizacibén del invento prevé gue el
dlsp051t1vo adicional contenga un segundo perno excentrlco,
que glre en torno de un segundo eje de giro con un nimero de
revoluclones mayor que el primer perno excéntrico, si bien
sincronizado con £1. \

Con ayuda del segundo pernmo excéntrico se puede con
seguir de menera muy sencilla una curva de desplazemiento pa
ra el carro de alimentacién, que esté compuesta de una com~
panente principal de movimiento procedente del primer perno
excéntrico, y una componente adicional de movimiento proce-

dente del segundo perno excentrlco. La curve de desplazamlen

to resultante permite ~tal como serd explicado en detalle a

base de las figs. 9 a 18- 1la eleccién de un éngulo de alimen

tacién relativamente pequefio. Un éngulo de alimentacitn pequd_

fio, a una velocidad de giro constante del perno excéntrico,

es equivalente a un tiempo corto de alimentacién.




10

15

20

25

30

-14 -

Para poder seleccionar la curva de desplazamiento

_que en cada caso resulte bdptima, en dependencia del largo de

alimentacién deseado en cada caso para el material a trans-
formar, largo que es igual a la carrera del carro de alimen-
tacién, son preferentemenfe regulables ias excentricidades
del primero y/o segundo perno exeéntrico.

La superposicién de la comppnente'principal de movid
miento y 1a componente adicional de movimiento puede efecf
tuarse a su vez de las maneras mias diversas. En una parfé'de
los ejempios de realizacidn del inventordescritos a continug
cién, el priﬁer perno excéntrico se halla dispuesto de mane-

ra excenrrlca sobre un dlSCO, y este disco estd soportads de

‘manersa glratoria en una pieza gque es movida por el segundo

perno excéntrico en vaivén en la direccibn del ‘movimiento del
carro de alimentacién. En esté piéza se puede tratar, por
ejgmpld, de una especie de manubrio oscilante, en el que el
Ieje-de giro del disco se mueve en vaivén sobre un arco de ciy
culo, ) blen.tamblén de un carro que desplaza en linea recta
el eje de giro del disco. En otra forma de realizacidén del
invento estd previsto gque el segundo perno excéntrico en si
sustente el disco, estando conformado a este respecto con
preferencia como casquillo excéntrico en el que estd susten-
ta&o un 4rbol de impulsién que sustenta el disco. Fn otra
formé més de'realizaciénadel invento, los dos pernos excén—
tricos estén dispuestos por separado. ILa superposiéién de la
componenté principal @e movimiénto ¥ de la componente adicio |.
nal de movimiento tiene lugar en una palancsa que; por un la-
do, estd articulada al carro de alimentacién ¥, por otro ladd
se.halla unida a través de bielas, y por separado con los dog

pernos excéntricos.
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:excéntrico se convierte en el eje de giro del segundo. Para
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La curva de desplazamiento resultante posee un curso
gspecialmente favdrable, cuando la frecuencia de la componen-
te adicionel de movimiento es tres veces mayor gue la de la
componente principal de movimiento. Se consigue ésto en las
formas de realizacidén del invento mencionadas ﬁltimaméﬁfé,
cuando el segundo perno excéntrico gira al triple nimero de

revoluciones del primer perno excéntrico.

La superposicién de componente principal de movimien .

to y componente adicional de movimiento puede en otra forma
de realizacibn del invento tener lugar también por el hecho
de que el primer perno excéntrico en si sustente al segundo

perno excéntrico, de modo.que el eje central del primer perng

este fin-esté el segundo perno excéntrico conformado preferi—l

blemente a manera de un casquillo'excéntrico enchufado sobre
el primer perno excéntrico. Si en lugar de un casquillo ex-
cénérico'se emplean dos enchufados uno en el otro, se puede
ajustar la excentricidad de este segundo "permo excéntrico"
mediante un giro relativo ent;e los dos casquillos excéntri-
cos. La rotacién de los dos casquillos excéntricos en torno
del primer perno excéntrico puede derivarse en esta forma de
realizacién, de manera sencilla, del movimiento de rotacién
dei perno excéntrico. De este modo se puede conformar el se-
gundo perno éxcéntrico, incluido su accionamiento,'como una
unidad constructiva, que puede ser aprovechada fééilmente tam
bién posteriormente en accionamientos excéntricos ya existen-
tesg de dispositivos de avance.
' Otras ventajas y caracteristicas del presente inven |
to se desprenden de la descripecién siguiente de ejemplos de

realizacidén con referencia a los adjuntbs dibujos esquemdti-

e
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c08, mostrando:

‘realizacién del dispositivo de avance de acuerdo con el invey

Ia fig. 1, de manera esquemdtica, un dispositivo de
avance conOCido; '

la fig. 2a, diagramas de recorridos para explicar 1s
posibilidad de un acortamiento del dngulo de alimenta¢i6n en
el dlSpOSltlvo de avance de la fig. 1; -

la fig. 2b, diagramas de ve1001dades de acuerdo con
los diagramas de recorridos de la fig. 2a;

la fig. 3, diagramas de recorridos del dispositiﬁo
de avance conforme al invento; -

la flg. 4, un alzado lateral, par01almente en sec-

cidn, de una representacién parcial de una primera forma do

%o, para lograr el diagrama de recorridos mostrado en la figy3
1é fig. 5, una vista desde arribarsobre el disposi-
tivo de avance de la fig. 4;
la fig. 6, una representacién esquemdtica para ex-
plicar el funcionamiento del dispositivo mostrado en las figg

4 v 5; \

las figs. T y 8, representaciones esqueméticés de
una segunda y tercera forma de realizaciln del invento;
‘ la fig. 9, una cuarta forma de realizacidén del inver
503 .
la fig. 10, una representacién védlida para la cuar—
ta y todas las 31gulentes formas de realizacién, de las dos
componentes de movimiento, y de la curva de recorridos resul
tante de ellas; ’
la fig. 11, una quinta forma de realizacién del in-
vento en.una vista lateral seccionada;

la fig. 12, la posicidén de las ruedas dentadas de
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rlocidaq de giro del primer perno excéntrico, variante perid-
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la forma de realizacién de la fig. 11, en une vista desde
arriba;

la fig; 13, una sexfa forma de realizacién del inven
t0;

la fig. 14, una séptima forma de realizacidn del in_
vento, en un alzado lateral en seccidn; _

la fig. 15, la forma de realizacién de la fig: 14,
vista desde arriba; . 7
7 la fig. 16, una octava forma de realizacién del in-
vento, en un alzado lateral en seccidn; .

la fig. 17, una vista desde arriba sobre la forma
de realizacién de la fig. 16,- y

1a fig. 18, una representacién para explicar una ve

dicamente y posiblemente_resultanfe en la forma de realiza-~
cibn de acuerdo'con las figs. 16 y 17.

' En la fig. 1 es 1 un disco que, por el accionamiento
de la méquina, indicado por M, es impulsado a girar en torno
del eje de-giro 0. Durante elitiempo de un ciclo de la mdgui
na, el disco 1 lleva 2 cabo una revolucién a una velocidad
angular constante. A lo largo de una guia 2 existente en o s9
bre el disco 1, es desplazable un carro excéntrico 3. La posi
oi6n del carro excéntrico 3 es variable con ayuda de un husi
110 4 y tuercas 5. Sobre el carro excéntrico 3 se encuentra
un perno excéntrico 6, sdbre el gue asienta la cabe;é T de
una biela o barra de traccién 8. FELl pie de la biela 8 actia
& través de muelles 10 sobre una palanca 9. La palance 9 estd
soportada de manera giratoria en torno de un eje 1l, dispues~
to de manéra apropiada y estacionaria en el marco de la mé~—

quina. El extremo de la palanca 9 opuesto al eje 1l estéd uni-




10

15

20

25

30

mentacién 13. El carrc de alimentacién 13 es desplazable en-

. ve sobre una via circular en torno del eje de giro 0, AL mis-

‘mientras qﬁe 1a magnitud de la basculacién es tanto menor,
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do, a través de una pieza articulada 12, con un carro de ali

tres dos topes 14 a lo largo de una via recta. La carrera
""" del carro de alimentacidn 13 depenfc dz su largo "1 y dg
la separacibn entre los dos topes 14.

Cuando gira el disco 1, el perno excéntrico 6 se mug

mo tiempo es desplazada la biela 8 en direccidn de su”éje,

por una parte, mientras que por otra parte es hecha baébﬁiar
con respecto a la palanca 9, en torno dei centro de su piz de
biela. La magnitﬁd del desplazamiento en direccién axial de-

pende de la excentricidad E regulable del perno exedntrino 6,

mientras més larga es la biela 8 con relacién a la excentri-
cidad E. |

Pare las explicaciones siguientes de las figs. 2a,
2b, 3, 6 y 10, se va a suponer, como simplificacién, que el
largo de la biela 8 es tan grande con relacién a la excentri
cidad E dei perno excéntrico 6, que se puede despreciar la
basculacidén de la biela, o sea, que la biela se desplaza casj
paralelamente. Es de hacer resaltar que la aplicabilidad del
invento no se vé limitada.en modo alguno por esta simplifica
ciép,'que sirve exclusivamente a una explicacién fundamental
E1l in&ento descrito mis tarde es aplicable por consiguiente
en cualquier relacidén im;ginable entre largo de 1afbiela ¥
excentricidad, no limiténdose naturalmente por lo demds a
una biela en calidad de elemento de acoplamiento entre el
perno excéntrico y el carro de alimentacién. Este acoplamien
to puederefeotuarse también, éor ejemplo, por el hecho de

que, especialmente en largos pequefios de alimentacién, el
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perno excéntrico arrastra directamente consigo un taco cdndg
cido transversalmente a la direccién'de alimentacibén en una
ranura del carré de alimentacién. El movimiento traslatorio
de la biela 8 en la fig. 1 tiene como consecuencia uh'giro
de la palanca.9 en torno del eje 11, Este giro de la palanca
9 desplaza a su vez, a través de la pieza articulada 1z, al
carro de alimentacidén 13. La biela 8 podria actuar también
directamente sobre el carro de alimentaoién 13, sin necesi-
dad de la palanca transmisora 9. |

El dispositivo de avance representado en la fig.-1l

debe alimentar a la méquina el material en forma de cinta o

de alambre, designado con 15, por secciones de en cads 2s0

v

. el mismo lérgo'de alimentacidn, trasladdndolo para ello des-|.

de un rollo de reserva, que no ha sido representado, o desde

un dispositivo similar, en direccidén de la flecha A. El lar-
go de alimentacién es igual a la carrera h del carro de ali-
men?aci&n, tal como se aprecia fécilmente en la fig., 1. Di~
cho iargo puede ajustarse a una magnitud deseada variando la
separacién-entre los dos topes 14. Durante el movimiento de
alimentacién del carro de alimentacién 13, que en la fig. 1
ha sido supuesto de manera arbitraria como el movimiento des-
de el tope 14 de 1a'derecha hasta el tope 14 de la izouierda,
uﬁa‘pinza indicada esqueméticamenfe por la flecha 16a apri-
siona el material 15 en el carro de alimentacién, de modo
que el material es movidb hacia la izquierda en lg'fig. 1,
junto con el carro. Cuando en este movimiento de alimenta~
cién el carro de alimentacién 13 choca contra el tope 14 iz~
quierdo en la fig., 1, se detiene su movimiento, mientras que
el pérno'excéntrico 6 sigue girandé a velocidad de giro cong

tante, aguantando uno de 1oé muelles 10 el movimiento que
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-car total o parcialmente de la miquina. Al final del tiempo

de detencidn, el carro de alimentacién 13 es retraido de nue
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prosigue asfmismo de la biela 8, hasta que el perno excéntri
co 6 ha sobrepasado el punto muerto izquierdo en la fig., 1
(punto de 909).7Durante este tiempo de detencibén, wm elementd
de retencibn en forma de pinza indicalsa csguemdiicamenta por
la flecha_l6b, entra en contacto con el material 15 yrlé
aprisiona contra una parte estacionaria del marco de la;mé—
quina, indicada en 16c¢. Hasta que no ha sido aprisionadc el
materigl en la parte estacionaria del marco, no deja a su ves
la pinza 16a libre el material. Se impidé con ello que, en
el entonces siguiente movimiento de retorno del carro de ali-

mentacién 13 y, por ejemplo, como consecuencia de friccién

con el carro de alimentacién, el material 15 sea vuelto a-sa-

A

vo al tope 14 derecho en la fig. 1, para permenecer en este
tope de nuevo durante un determinado tiempo de detencidén. Du-
rante este segundo tiempo de detencién se suspende el aprisig
namiento del material por la pinza 16b contra la parte esta-
cionaria léc del mérco, si bien no hasta que previamente la
pinza 16a ha sujetado nuevamente el material en ei carro de
alimentacién 13. El cambio de funcién de las pinzas 1l6a y 160
tiene por lo tanto lugar ;iempre de manera solapada.

‘ A 1a izquierda en la fig; 1 ha sido representada eg
queméticamente una unidad transformadora en forma de Util de
curvar, destinadsa a tranéformar el material 15. EL dtil de
curvar comprende una matriz 150 y un macho 153 desplazable
en 1inea recta entre dos gufas estacionarias 151 y 152. En
la matriz-150 estd conformada una concavidad correspondiente
a la curvatura deseada, mientras qﬁe el extremo inferior del

macho 153 estd dotado de una forma complementaria de la con-
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‘egstacionaria, mientras que por el extremo superior se apoya

cavidad. En el extremo opuesto lleva el macho 153 un rodillo
154 de seguimiento de levas, que coopera con un disco de le-
va 155, Un accionamiento M comin de la méquina impulsa, tan-
to al disco 1, como también ai disco de leva 155, de méﬁpra
sincronizada y con el mismo némero de revoluciones. Del aceid
namiento M se puede derivar ademds el mando ya descrito ae la
pinza 16a y del elemento de retencién 16b, lo que se ha Se—
flalado por las correspondientes unioﬁes,con el accionamiento
M, representadas por lineas de trazos. El macho 153 es pre-
tensado ~hacia arriba en la fig., 1~ con ayuda de un muellei
156, EL muelle 156 estd alojado en una escotadura 157 del ma-
cho }53'y, por el extremo_inferior; se apoya contra una parte
contra el macho 153. .

Mientras el perno excéntrico 6 se encuentra en la z0
na de su dngulo de alimentacidn o, el rodillo 154 de segui-—
miento de levas se encuentra apoyado contra la parte del dis-
co de leva 155 que estd dotada del radio minimo, El macho 153
estd por lo tanto durante el movimiento de alimentacidn del
carro de alimentacibn 13 retirado hasta tal punto de la ma-
triz 150, que la siguiente seccidén de material 15 puede ser
hecha pasar entre la matriz 150 y e} macho 153. Segin la for
mé7de la matriz y del macho, puedé ser necesario para un
avance sin estorbos del material 15, que también la matriz
150 sea durante el movimiento de alimentacién delfééfro de
alimentacién retirada desde su posicidén de trabajo, a una po-
sicidn de reposo. Esté movimientb de la matriz 150 puede te-
ner lugar de exactemente el mismo modo que en el macho 153,
con ayuda de un disco de leva y de un muelle de recuperacién.

Une revolucién del disco de leva 155 representa un ciclo de

R
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| la mdquina, que comprende la alimentacién del material, asi

como el movimiento del macho 153 y, eventualmente, también de

.nea o sucesivamente sobre el largo de material alimentado con

.eibn 13 a Lo largo del 4ngulo de giro o« recorrido por el per-

"no exeéntrico 6. A los conceptos tiempo de alimentacién, tien

~20 —

la matriz 150, desde la posicién de reposo a la posicién de
trabajc y vuelta a la posicién de reposoc. Es de hacer chser—
var, que dentrc de este ciclo de la mdquina pueden actuar na-

turalmente también varias wnidades transformadoras simultéd—

anterioridad, cuando haya que procederse a llevar a cabo tra
bajos complicados de curvar y/o estampar.

Ta fig; 28, muestrg para el dispésitivo de évaﬂce de
la fig. 1 dos diagramas de recorridos distintos, es decir,

diagramas del camino "s" recorrido por el carro de alimenta-

po de detencién y tiempo de retornb, ya anteriormente defini
dos y referidos al movimiento del carro de alimentacién 13,
coryesponden con referencia al perno excéntrico 6 un dngulo
de aiimentacién %
retornoocr'(véase la fig. 1),' Mientras la velocidad angular

un 4ngulo de detencidn € ¥ un dngulo de

del perno excéntrico 6 es constante, son estos dngulos pro-
porcionales a los tiempos correspondientes. El estado en que
el carro de alimentacién 13 se encuentra justamente en el
céntrq entre los dos topeé 14, se valia arbitrariamente, con
fines de explicacién, en s = O, El recorrido entre el centro
y el tope izquierdo en 1; fig. 1, se supone de manéfa arbi-
traria positivo, y por consiguiente el recorrido entre el
centro y el tope derecho en la fig. 1, negativo.
Presuponiendo la simplificdcitnexplicada anteriormen
te de que la inclinacién de 1a biela 8 durente una revolu—

cibn del perno excéntrico 6 pueda ser despreciada, entonces
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el movimiento de alimentacién del carro de alimentacién 13,

después de que éste se ha separado del‘tope 14 derecho en la
fig. 1, sigue, én un caso de excentricidad del permo excén-

trico 6 de E = Eqy la curva El . Sen X, y en el otro caso

de la excgntricidad E = E2, la curva E2 . seno. A este res-—
pecto es of el dngulo de giro del perno excéntrico 6 en torno
del eje de giro 0, Cuando entonces el carro de alimentacidén

choca contra el tope 14 izguierdo en la fig. 1, ha reccrrido
el perno excéntrico precisamente el dngulo.de alimentaciba.

@y =X O respectivamenteocc, = oo (véase también la fig.

1). Como en la fig. 2, Ymicamente se ha representado 1la gama

de 4ngulos de giro del perno excéntrico 6 comprendida. entre

00y 1809,.apafece allf tan solo el medio dngulo de alimental.
cién (;(el)/Q 6 respectivamente (a(ez)/Z. Durante el tiempo

en que el perno excéntrigo.6 recorre a continuacibén ¢l dngu~
lo de detencién o, =0y é Xy =% (ai la izguierda en la
fig: 1), permanece el carro de alimentacién 13 parado junto
al fope 14 izquierdo, y no se mueve. Las curvas de recorri-—
dos (1) y fespectivamente (2): correspondientes en la fig. 23,
discurren en esta parte rectas y paralelas con respecto a la
ebscisa. Despuds de que el permo excéntrico 6 ha recorrido
el 4ngulo de detencién.xs{ es hecho fetrocedef el carro de
aiimentacién 13, durante el é4ngulo de retornbcxr hasta el
tope 14 derecho. En las relaciones por lo general simétricas
el dngulo de alimentaci&ncre es igual al 4dngulo Qg';etorno
xI,.Las curvas de recorridos (1) y respectivamente (2) obe-|
decen de nuevo a la funcibn s = El . Sen y respectivamente»
s =E, . senX. '

Unicamente mientras se mieve el carro de alimenta-

cibén 13, y mientras al mismd tiempo la pinza 16a aprisiona
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“consiguiente

o, en el dispdéi’civo de avance mos’cfado en la fig. 1. 3i la

el material 15 en el carro de alimentacidn 13, se encuentra
también el material en movimiento, de modo gue no puede te-
ner lugar un tratamiento o transforn;aci.én del material. Tal
es el caso mientras el perno excéntrico 6 recorre el dngulo
de alimentacidn e EL dngulo de trabajo «, que estéd a dispo

sicidn para la transformacién del material alimentado es por

Ky = Xp + 2, %5 = 3602 - %g,

puesto que q(r;-+ R + 2, oy es igual a 3609,
Ta comparacién de las curvas de recorridos .(1) y (2]

en ]ta, fig. 2?. muestra una posibilidad de acortar el 4ngulo dg

glimentacibn «, y con ello de agrandar el dngulo de trabajo

excentricidad del perno excéntrico 6 se hace aumentar de
E=E ak=E, el movimiento del carro de alimentacién. 13
discurre fuera de los dngulos de detencidn y respectivaﬁente
de los tiempos de aetenéién de manera correspondiente a la
funeidn s = E2 . sen &, Tal como se puede apreciar en la fig,
2, el dngulo de alimentacibn ixez que tiene que recorrer el
perno excéntrico 6 para mover el carro de alimentacidén 13
desde el tope 14 derecho hasta el tope 14 izquierdo en la
fig. 1l es, en esta mayor egxcenj;ricidad E2, menor que en el
caéo de la excentricidad El‘ No éon necesarias explicaciones
més de'balladas para comprender que este menor éngulq ‘de ali-
mentacibn &, tiene como consecuencia un dngulo dé :brabajo
ot correspondiente mayor. Ahora bien, de la fig. 2 se des-
prende 2l mismo btiempo -que el sobre-recorrido u2 de la biela
8, que tiene que ser aguantado por el muelle 10 después de

que el carro de alimentacién 13 ha chocado contra un tope

14, es en el caso de la curva (2) mucho mayor que el sobre-rg

e St o, S A vt i P A A 4




10

15

20

25

30

de los muelles 10 tiene que ser por lo tanto correspondiente

$aci6n 13 &l final del dngulo de alimentacién o 6 respec-

tivamente¢xez, es la velocidad de choque Va1 6 respecitivamen
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corrido ﬁl comparable en la curva (1). El recorrido eldstico

mente mayor, lo gue tiene como consecuencia los inconvenien-—
tes mencionados al principio en cuanto a desgaste mds répido
vy del consumo més alto de energia.

En la fig. 2b se ha representado la velocidad v del
carro de alimentacién, én funcién del dngulo de giro del pexy
no excéntrico 6, de acuerdo con las dos curvas de recorriﬁbs
(1) y (2) en 1la fig. 2a. No precisa ninguna explicaciéﬁidé~:
tallada el hecho de que 1a velocidad del carro de alimenta-
cibn tiene un curso senoidal, mientras no es parado forzosa—

mente por un tope. La velocidad gue posee el carro de slimen—

te VAZ’ a la tue el carro de alimentacién choca contra sus
topes 14, Se aprecia en la fig. 2b, que la velocidad de cho-
que YAl es sustancialmente menor que la velocidad de cthﬁe
VAQ' Un motivo de ello estriba en el curso senoidal de la ve-
locidad dei carro de alimentaéidn, curso que origina que la
velocidad de choque se aproxime cada vez mds a la velocidad
méxima, al hacerse menor el dngulo de alimentacién. Una se-
gqnda razén de que VAQ sea mayor que VAl rardica en la mayor
ex&entricidad E2 que, al igual mimero de revoluciones del
discorl, tiéne como consgcuencia una mayor velocidad de giro
del perno excéntrico 6 y,‘con elio, una mayor velooidad méxi
ma V2 del carro de alimentacién 13.

Puede comproﬁarse gue en el dispositivo de avance
conocido conforme a la fig. 1, se puede reducir el dngulo de
alimentaciénoce, variando para ello la excentricidad E del

perno excéntrico 6 y variando de manere correspondiente los
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muelles 10, pero que en cambio esta reduccidn 1leva inherente
wn fuerte aumento del sobre-recorrido y de la velocidad de
choque. Como son perjudiciales, tento un gran sobre~recorri-
de, como también una gran velocidad da choque, le estén im-
puestos limites estrechos al acortamiento del dngulo de ali-
mentacién en el dispositivo de avénce conocido,

A base de la fig. 3 serdn explicados a continvacibn

‘1os fundamentos teéricos de la solucién conforme al invento

para el acortamiento del dngulo de alimentacién. Ia fig. 3
contiene de nuevo diversas curvas de recorridos, es decir,
cursos de recorrido-dngulo de giro. Las curvas El . Senk y

E2 . Sen& se corresponden con las curvas en la fig. 2a. de~

AY

.signadas del mismo modo, y sirven exclusivamente a fires de

comparacién. La curva (3) representa el movimiento del carro

de alimentaciébn, conseguido de acuerdo con él invento. La
curva (3)‘resulta de una superposicién o respectivamente adi
cién de la curve (4) y la curva By . senx. Si la excentrici
dad E se.ajustara en la fié. 1 justamente a la mitad de la
carrera h/é del carro de alimentacién 13, llevaria a cabo el
carro de alimentacién un movimiento conforme & El . Sen &,
sin presentar tiempos notables de detencién. De acuerdo con
el invento se confiere shora al carro de alimentacién, con
a&uda de un dispositivo adicional, que més tarde serd explica
doren detalle, una componente adicional de movimiento, con-
forme a la curva (4) en ia fig. 3. Esta componentg'de movi-
miento tiene como consecuencia gue el carro de alimentacién
recorra la carrera de alimentacibén h, o respectivamente el
largo de alimentacibn, ya en caso de un dngulo de giro muy
pequeflio del perno excéntrico, o seé, con un dngulo de alimen

taéiéncze gue pudiera corresponderse, por ejemplo, con el dn
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siendo A exclusivamente una constante discrecional de-propor
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gulo de alimentacién ot , de la fig. 2a. No obstante 1lleva in
herente este pequefio dngulo de alimentacibn un sobre~recorri
do i mucho menor que el sobre-recorrido ﬁz, y témbién una ve
locidad de chogue mucho menor. FiL que 1w velocidad de chogue
en wn movimiento del carro de alimentacidn conforme a la cur
va (3) en la fig. 3 es menor que en un movimiento de acuerdo
o + Senx, se desprende directamente del cur
so de la curva en la fig. 3. Ahora bien, este hecho se pﬁede
demostrar también matemdticamente de manera sencilla.-Si se

supone, Unicamente a modo de ejemplo, para la-curva.de reco-
rridos (4) y a efectos de conseguir la componente adicional

de mov:mlento, el curso siguiente:

84y = A+ [Gos(dx - v{)+17

cionalidad, resulta para la curva de recorridos (3)

‘ su)=%.smx+A.£&ﬂwc—ﬁ)¥y
Fl dorrespondiente curso de la velocidad E;%il resulta de
diferenciaf esta eéuacién paré la curva (3) segin &, puesto
que en un mimero de revoluciones constante del perno, excén-
trico, X es proporcional al tiempo. Esta diferenciacidén pro-
porclona el resultado siguiente:

mv%.cwx-4A. sen(4x =7 ).

Los dos térmlnos de la ecuacién precedente para v Do
seen en la gama 4524 & £ 902 signos contrarios, de modo
que la velocidad resultante v en esta gsma incluso es menor
que la parte procedenfe-tan solo'de la funcidén El . sen .
En la funcidén elegida a manera de ejemplo para la curva de re
corridos (4) es por lo tanto posible una disminucién de la ve

locidad de choque con relacién a las dos curvas de recorridos
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(1) y (2) de la fig. 2a, siempre que el dngulo de alimenta-

- ejemplo de la funcién cosencidal supuesto més arriba para la

de la curva de recorridos (4) para la consecucién de una'cog

“puede predeterminar casi cualquier curva de recorridos que

originada por el dispositivo adicional tengza que ser modifi-
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cidn se encuentré'comprendido en la gama de 902 a 18092,

En esté lugar es de 1lamar la atencién sobre el
hecho de gque la curva de recorridos (4) mostrada en la fig. 3
naturalmente tiene que convertirse en la gama 1802« & & 3604

exactamente 1o mismo negativa que la funcibén sinusoidal. El

curva de recorrides (4) es por lo tanto v4lido tan solo para
la gama de 09& & «£1809,

Fn la fig. 3 se aprecia que gracias a la seleccién
porente adicional de movimiento del carro de alimentacidn se

se desee para el carro. Puede versz al mismo tiempo que las
ventajas de una superposicién, conforme al invento, de compo
nentes de movimientos se ponen de manifiesto también -cuando
no ge desprecia la inclinacién de la biela, o sea, cuando el
largo de la biela no es mucho mayor que la excentricidad E.
Le consideracibn de esta inclinacién. de la biela 8 conduci~
ria a una curva de,recorridos‘diferente de la funcién E1 .
sen &, pero que por -superposicién con una curva de recorridosg
(4) elegida de mamera correspondiente, podria proporcionar
eifmismo 0 wn curso similar de 15 curva, como ha sido repre-
sentadg, en la fig. 3 por la curva de recorridos (3).

Cuando en un diépositivo de avance confor@e al in-
vento se aumenta o se reduce la excentricidad del perno ex-
céntrico, debido a pfecisarse un largo de alimentacidén mayor
0 menor, es posible esta variaciénrde la excentricidad den-

tro de un cierto campo, sin que la componente de movimiento
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i
cada de manera correspondiente a la curva de recorridos (4)
en la fig. 3. Asi, por ejemplo, si partiendo de las circuns-—
tancias de acuerdo con la £ig. 3, se eligiera wna excentrici
dad E>E, en combinacibn con una carrera h mayor del carro
de glimentacidén, se haria la curva de recorridos (3) en'lé
zona del Angulo de detencidén méds plana, y el sobre~recorrido
i resultarfa menor. Reduciendo h ¥y EASEl, el efecto serfa el
contrario. Hasta que en el primer caso el sobre-recorrido il
se aproxima a cero, 0 en el segundo caso se hace demaéiaﬁo
grande, no es preciso que el curso de la curva derrecorridos
(4) tengg que ser adaptado a curso modificado de la curva
bédsica de recorridos.

A

Ias figs. 4 y 5 muestran de manera esquemdbica una

forma de realizacién del invento, en la que al movimiento de

impulsién se le superpone por la rotacidén de un perno excén-
$rico una componente adicional de movimiento, con el fin de
conseguir un movimiento del carro de alimentacién correspon-
dienfe a la curva de recorridos (3). Estos elementos de las
figs. 4 y 5, puraménte esquemdticas, que se corresponden con
elementos de la fig. 1, han sido designados con las mismas
cifras de referencia. Sobre un disco 1 que gira sincronizado
con el accionamiento de las unidades transformadoras de la
méquina, asienta de nuevo un carro excéntrico 3 gque, con ayu
da de un hﬁsillo 4 6 similar, y de tuercas 5 6 similares, eg
t4 condvi¢ido de manera fégulable sobre el disco 1}'%al como
ha sido explicado ya & base de la fig. 1. El carro excéntri
co 3 sustenta el perno excéntrico 6, cuya excentricidad E dg.
pende de la posicién del carro excéntrico 3, siendo por lo
tanto variable. Sobre el carro excéntrico se enguentra un

disco de leva 17 que, por medio de un tornillo 18 6 simila~
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-alafgada. Ta cabeza de biela T! posee una escotadura reétan-

. gular 21, en la que estd recibido el taco 19. Debido al enca

"en torno del eje central del perno excénirico 6, y al mismo
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1

1

1

re%,'esté fijado en el carro-excéntrico 3, en forma que no
puede girar, ¥y que posee un agujero para el paso del perno
excéntrico 6. Por encima del disco de leva 17 se encuentra
un taco rectangular 19 sobre el perno excéntrico 6, siendo
giratorio en torno del eje central de éste. El disco 1 estd
unido a través de un 4rbol 20 con un accionamiento apropiado,
y 1lleva a cabo una revolucidén en cada tiempo de un ciclo de
la méquina. |

Con el carro de alimentacién 13", que ﬂo,ha éiao re
presentado en la fig. 4, estédecoplada una biela 8t a través
de muelles 10' (fig. 5). ILa biela 8! posee, en su exbremo

vuelto hacia el perno excéntrico 6, una cabeza de biela Tt

je del taco 19 en la escotadura 21, ia biela 8! puede girar

tiempo desplazarse en su direccibn axial, con respecto al
perno excéntrico 6. A ambos lados de la escotadura 21, estén
fijados en‘la cabeéa de bie1a57' rodillos seguidores de levad
o de recepecidn 22 y respectivamente 23, de manera giratoria
y de modo que pueden rodar sobre la periferia del disco de
leva 17. Log rodillos de recepcién estédn fijados en la piela
7t mediante pernos 24 y tornillos 25 correspondientes, o de
otra ﬁanera correspondiente. La disposicién de dos rodillos
receptores representads & descrita, designados con:22 y 23,

presupone que el disco de leva 17 esté conformado a manera

de un as{ llamado poligono esférico, o-sea, que la separacién

del disco'de leva entre los dos rodillos de recepcibén perma—
nezca sustancialmente constante. Para compensar tolerancias

de fabricacibn, que no pueden excluirse del todo, uno de los

o e e, s S |
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_ ferencia estd fijado de manera eldstica el rodillo de recep-

- presentados, se puede prever también exclusivamente un rodi-
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rodillos Ge recepcidn estéd fijado eldsticamente en 1la cabeza
de biela 7', por ejemplo, por medio de un manguito de goma
26, de modo que, por un lado, si bién es variable la separa-

cidn antro los dos rodilles de “ecnpc*én 22 y 23, por otro

lado en cambio queda asegurado también que se encuentren sien

pre en contacto constante con el disco de leva 17. Con pre-

cién que gobierna el movimienfo de retorno del carro de ali-
mentacibén, mientras que el rodillo de recepeibn que trensmi-
te el avance, 0 sea, el movimiento de alimentacién para el

carro de élimentaoién, estd fijado rigidemente en la cabeza

de biela 7!. En lugar de los dos rodillos de recepcidn re-

1lo de'recepeién,-que entonces es oprimido para hacer con—~
tacto con la superficie periférica del disco de leva 17; con
ayuda de un muelle (que no ha sido representado), quo_aétﬁa
ént?e la cabeza de biela 7' y el taco 19 6 el perno excéntri

co 6. También en este caso estdn dispuestos el rodillo de re

cepeibn y el muelle preferentemente de tal modo, que la trang

misién de fuerza durante el movimiento de alimentacidén del
carro de alimentacién tiene lugar a través del rodillo de re
cepeibn. Con 27 ha sido designado en.las figuras un disco 6
uﬁa cabeza del perno excéntrico, Que impide al taco 19 que
se desllce separéndose el perno excéntrlco 6.

A bage de la flg. 6 seréd explicado ahore. el funcio

namiento del dispositivo de avance mostrado de menera esque-

mética en las figs. 4 y 5. La fig. 6 muestra el disco de le-
va 17 y el perno excéntrico 6 en distintas posiciones. Al ca
rro de alimentacién, que no ha sido representado, hay que

imagindrsele a la derecha eﬁ la fig. 6. Estd wnido con el




10

15

20

25

30

.recepcibn 22 y 23, se mueve sobre la via 29 que difiere de

-leva 17 diametralmente opuestos se encuentran a la misma dis-

de con el centro del perno excéntrico. En las posiciones’ com
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disco de leva 17 a través de la biela 8¢ y de su cabeza T!,
asi como de los rodillos de recepeién 22 y 23. Para simpli-
ficar la explicacidn, se vuelve a despreciar la inclinacién
de 1la biels 8! durante una revolucién del perno excéntrico 6,
0 sea, que\seusupone gque la biela 8t ée encuentra,en todas
las posiciones del perno excéntrico 6, paralela con réspecto
a la linea de 902-2709,

ILa curva de lugares geométricos del centro del per-
no excéntrico 6 en una revolucién completa, ha sido répresenm
tada por la circunferencia 28 en la fig. 6. El disco ié leva

17 estd conformado de tal modo, que el punto de la cabééa Tt

de 1la biela que coineide con el centro entre los rodiiios de

1la cireunferencia 28. En las posiciones 02, 902, 1802 y 2709

del perno excéntrico 6, lds puntos periféricoé del disco de

tancia del centro del perno excéntrico 6, de modo que el men-

cionado punto imaginario de la cabeza T' de la biela coinci-

prendidas entre 02 y 902, asi como entre 902 y 1802, el pun-
to imaginarib de la cabeza 7! de la biela se halla en cambio
corrido hacia la izquierda con respecto al centro del perno
e%céntrico 67(en la fig. é), mientras que en las zonas com-
prendidas entre 1802 y 2702, asf{ como entre 2702 y 02, estd
corrido haéia la derechai ILa funcibn del disco de;ieva 17 se
corresponde por lo tanto en‘éu efecto a un aumento aparente
de la excentricidad E en las zonas de éngulos de giro cita-
das del perno excéntrico. Si la abscisa de la curva de luga-
res geométricos 29, paralela a la 1fnea de 902-2702, se re-

gistra en wma representacibn desarrollada en funcién del én-
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- fig. 6 que el desplazamiento de la biela 8' y, con ello, el
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gulo de girc of del perno.excéntrioo, resulta uﬁa curva que
se corresponde con la curva de recorridos (3) de la fig. 3.
La diferencia de las abscisas entre la curva de lugares geo-
métricos 29 y la circunferencis 28, registrada linealmente
en funcién del gngulo de giro, proporciona una curva corres-
pondiente a la curva de recorridos (4). Esta diferencia de-—

pende de la forma del disco de leva 17, con la que por consi

guiente se puede predeterminar la curva de recorridos del caj

rro de alimentacién en una forma més o menos discrecional.
En le fig. 6 se han vuelto a dibujar el dngulo de
alimentacién.xe, los dngulos de detencién<xs y el dngulo de

retorn0¢xr, pudiendo apreciarse también directamente en la

del carro de alimentacién, que no ha.sido representado, es
grande en la zona del dngulo de alimentacién y del édngulo de
retorno, mientras que es pequefio en la zona de los drnigulos de
detencién. -

En el caso de que al variarse el largo de alimenta-
¢ién h y variar con ello la excentricidad E del perno excén—
trico 6, fuera precisa_también una componente adicional de
movimiento distinta, se puede recambiar el disco de leva 17
de cads caso, con pocas manipulaciones, por otro de conformg
cién correspondientemente distinta. Ie influencia anterior-
mente despreciada de la énclinacién de la biela que se pre-
senta en wn largo finito‘de la biela, puede ser coﬁﬁensada
sin mds ni més por la forma del disco de leva 17.

Pars la construccidén de uno de estos discos de leva
17, se puede partir de una representacién conforme a la fig.
3, predeterminando wna curva de recorridos (3) deseada, y dg

terminando la curva de recorridos sdicional (4) necesaria pa
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_corridos predeterminada. La transeripeidén de la curva adicio

‘a la biela 8!), que puedan representar golpes. Para ééfe fin

ra ella, mediante systraccién de la funcidn sinusoidal, cuya
ordenada en® = 902 es igual a la ordenada de la curva de re-
nal de recorridos (4) en coordenadas polares vroporcions en—
tonces la forma buscada del disco de leva 17. Ahora bien, de
be tenerse en cuenta a este respecto que la forma de las par
tes de transicidn del disco de leva es determinante para lg

suavidad del funcionamiento y con eilo, fambién a la.vez dg
terminante del rendimiento de la mdquina. Por este mo?ivo tig
nen que construirse y conformarse estas transiciones dé mane-
ra especialmente cuidadosa. En espeéial se deben evi%ér va~

riaciones bruseas de la velocidad (del movimiento trasmitido

es preciso que las diversas partes de leva del diagrams de rg

corridos~tiempos o del diagrama recorridos-dngulos de giro,
hagan transicidn tangencialmente unas en otras (sin dobladu-
ras): La aparicién repentina o variacién brusca de la acele~
racién tiene como consecuencia fuerzas de inercia aumenta~
das, que pueden actuar como gblpes (desviacidn del disco de
leva). Se pueden evitar éstas, haciendo que las diversas ra~
mas de la curva velocidad-tiempo (curva de velocidades—éngg
los de giro) hagan tfansiqién tangencialmente unas en otras.
Uﬂa,solucién bptima se puede conseguir si para las diversas
partes de transicién de la forma de curva buscada para la
curva de aceleraciones sé toma como base una curvaléenoidal.
Con ello resulta para la curva de velocidades una linea co-
senoidal, y para la cﬁrva de recbrridos, un sinusoide supe-—
rior. La ventaja de estos sinusoides superiores en calidad d
curva de-recorridos, es que la aceleracibén y velocidad al co-

miénzo vy &8l final de la parte de transicibén de cada caso se
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.gdicional de movimiento. La curva de lugares geométribos 29
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convierten en cero.

Si el disco de leva 17 ha de ser un poligono esféri
co, en la construccién de la curva, bien sea sinusoidal o no,
hay que coasbtruir por sccecicnes un trozo de leva, y cenformar
de manera'correspondiente el trozo de leva dlametralmente
opuesto de manera complementaria, con el fin de conseguir la
propiedad de un poligono esférico. 7

TLa superposicidn @e acuerdo'cqn el invento déyuna
componente adicional de movimiento al movimiento de impul-
sién procedente de una rotacién de un perno excéntrico para
un carro de alimentacién, no estd limitada al empleo del dis

co de leva 17 como dispositivo generador de la componente

de un centro imaginario de la cabeza 7' de la biela se puede

conseguir también, por ejemplo, por una variacién periddica

efectiva de la excentricidad E del perno excéntrico 6. En es

te caso, la cabeza de la biela no necesita ser desplazable
con relacién al perno excéntrico, sino tan solo giratoria,

tal como es el caso en el dispositivo de avance conocido de

la fig. 1. Ia variacién periddica de la excentricidad del pex

no excéntrico 6 se puede conseguir, por ejemplo, con ayuda
del dispositivo mostrado de menera esquemdtica en la fig. 7.
‘ En la fig. 7 se han &gsignado de nuevo las partes
gque se corresponden con la fig., 1 con los mismos nimeros de
referencia, Se ha prescihdido a esgte reépecto derrééresentar
el carro de slimentacién y su acoplamiento con la biela 8;
este acoplamiento puéde estar realizado, por ejemplo, confor
me a la fig, 1. A diferencia de la fig. 1, en el dispositi-
vo de avance conforme a la fig. 7 éstén conducidos en la

guis 2 del disco 1 un carro escéntrico 3' y un carro adicio=
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~trico 3% es regulable nuevamente a través de un husillo 4 6

similares, y de tornillos 5 6 similares., El carro excéntrico
31 sustentz un cilindro de trabajo 31, cuyo émbolo 32 ests
unido a través de un vistago de émbolo 33 con el carro adi-

¢ional 30, Tl carro adicional 30 sustenta el perno excéntri-

- ¢co0 6. EL cilindro de trabajo 31 ha sido sefialado como ciline

dro de doble accibén, con dos empalmes 34 y 35 para agente de
presidén. Segin el empalme para ageﬁte de_presién a tréﬁés

de cual sea cargado el cilindro conragente de presi5n,,el ém
bolo 32 puede ser desplazado con relacién al cilindro"3l ¥,

con ello, con relacidén al carro excénirico 3t. Un desplaza~—

‘miento del émbolo 32 tiene como consecuencia un desplagzamien

t0 correspondiente del carro adicional 30 con respecto al
disco 1. Mediante la posicién del carro excéntrico 3! se
puede éjustar con relacidbn a la fig. 6 una excentricidad bd-—
sica, por ejemplo, de acuerdo con el radio de la circuﬁfereg
qia 28. Mediaqﬁe el mando apropiado del oilindré de trabajo
31, el carro adicional 30 puede entonces, junto con el perno
excéntrico 6, ser desplazado durante un giro completordel
disco 1 de manera peribédica de tal modo, que el centro del
perno excéntrico 6 desceriba una curva de lugares geoméiricos
céﬁforme gl curso. 29 en la fig. 6, y gue difiere de 1la forma
circular. Las formas de ?ealizacién conforme a las figs. 4 y
5, por una parte, y conférme a la fig. 7, por otra;ﬁarte, se<
rian entonces idénticas en su efecto.

Fl mendo del cilindro de trabajo 31 dé la fig. T
puede efectuarse con ayuda del cilindro de trabajo 43. MNien-
tras que el émbolo 32 del cilindro de trabajo 31 subdivide a

éste en las dos cdmaras 3la y 31b, subdivide un émbolo 44 al
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agente de presidn 46 estd dispuesto coaxialmente con respec—

-disco 1, y las correspondientes conducciones estacionarias

'45a y respectivamente 47a para agente de presidn. La parte
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cilindro de trabajo 43 en las dos cémaras 43a y 43b. La cé-
mara 43a estd comunicada, a través de wma conduccién 45a para
agente de presién, un distribuidor giratorio de agente de
presifn 46 y una conduccién 45b para agente de presibn, con
la cémara_Sla.&el cilindro de trabajo 31. De.manera cqrfes-
pondiente, la cdmara 43b estd commicada con la cdmara 31b a
través de una conduccibn 47a para agente de presibn, el dis—
tribuidor giratorio de agente de presibn 46 y wna con@uceién

47v para agente de presién., El distribuidor giratqriolde

to 8l disco 1, y establece la comunicacién entre las éanduc—

ciones 45b y 47b para agente de presién, que giran con el

giratoria del distribuidor giratorio de agente de presién 46

estd unide rigidamente con el disco 1 y respectivamente con
un érbol de impulsién comin (que no ha sido representado),

lo que se ha indicado por medio de la 1inea de trazos 48, Ung
de los extiemos del vdstago de émbolo 44a sobresaliente del
cilindro de trabajo 43, sustenta un rodillo 49 seguidor de
levas, que coopera con un disco de leva 50, E1 disco de leva
50 gira sincronizado con gl disco 1 y, en la forma répresen—
tada del disco de 1éva, al mismo niémero de revoluciones que
el disco 1. Este accxonamlento del disco de leva 50 ha sido

indicado por medio de la 1inea de trazos 50a. Puede reall-

zarse, por ejemplo-, disponiendo.el disco de leva 50 coaxial |

mente con respecto al disco 1 sobre un 4rbol de impulsién
comin., Un muelle de recuperacidn 50b estd dispuesto entre el
otro extremo del vdstago de émbolo 44a, y wna parte estacig

naria del marco, que ten solo ha sido sefialada someramente
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"chas cémaras,'ésténrllenas de agente de presibn. Si como con

zamiento del véstago de émbolo 33 provoca una variscién de
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|
eﬁrla fig. 7, y ejerce una pretencidén sobre el vdstago de ém
bolo 44a, de modo'que el rodillo 49 seguidor de levas se en~
cuentra constantemente en contacto con el disco de leva 50.
Tante en el cilindro de trabajo 31, como también en el cilin-
dro de trabajo 43, se exbtiende el védstago de émbolo a través
de las dos cédmaras 3la y 31lb y respectivamente 43a y 43b, con
lo que queda asegurado que el volumen total de las dos ci~
maras de lqs correspondientes cilindros de trabajo permanez-
ca constante, independientemente de la posicibn del éﬁbdlo
32 6 respectivamente 44. '

. Ias cdmaras de los cilindros de trabajo 31 y 43,

agi como las comunicaciones para agente de presidn entre di-

secuencia del accionamiento comin, al girar entonces el dis-
co 1 gira al mismo tiempo también el disco de leva 50, el

véstago de émbolo 44a se desplaza como consecuencia del ‘con-
tactp entre el rodillo 49 seguidor de levas y el disco de le

va 50, y con €l el émbolo 44 en el cilindro de trabajo 43. Si

en la direccidn correspondiente de este desplazamiento se prg

duce una reduccién del volumen de la cémara.43b ¥y, con ello,
un aumento del volumen de la cdmara 43a, origina elip un au-
meﬂto correspondienté del volumen de la cémara 31lb, y una re
&ﬁécién del volumen de la cdmara 3la, lo que tiene como con-
secuencia un desplazamiento del émbolo 32 y, con ello, del

vistago de émbolo 33. Tai como ya se ha explicado,ﬂun despla

la excentricidad del perno excéntrico 6, a saber, une dismi-
nucidén de la excentricidad en el caso supuesto. Segin la for
ma del disco de leva 50 se puede de este modo variar peribdi

camente la excentricidad del permo excéntrico 6, y con ello
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superponer al giro del perno'excéntrico 6 un movimiento adi
cional. De este modo se puede conseguir también con la dispo
sicién represenféda tan solo de manera esquemdtica en la fig.
7, que el centro del permo excéntrico 6, y con cllo el cen~
tro de la cabeza 7 de la .biela, recorran una curva de luga-
res geométricos que se corresponde con la curva de lugares
geométricos 29 de la fig. 6. 7

Fl mando del cilindro de trébajo 31 de la fig., 1
puede tener lugar también con ayuda de védlvulas que unan los
empalmes 34 vy 35 para agentes de presién con la correspon-—
diente fuente de agente de presién. Las vdlwulas, quéEno han

sido representadas, podrfan a su vez ser accicnadas periddi-

- camente por via electrénica o mecénica, por cjemplo, asimis—|:

mo por medio de discos de leva, de tal modo qué resu;te;la

variacién deseada de la excentricidad, es decir, de 1a-dis-
tancia entre el centro del perno excéntrico 6 y el centro del
disco 1. En lugar del cilindro de trabajo 31 representado en
la fig. 7, la variacidén de la excentricidad del perno excén-
trico 6 puede gobernarse también de manera peridédica con ayu
de de otro accionamiento, por ejemplo, de un motor eléctrico
Tn la forma . .de realizacidén de acuerdo con la fig, 7
se puede prever, en lugar de un cilindro de trabajo 31 de
déble gceibn, también un cilindrd de trabajo de accibn sim-
ple,'en combinacién con un dispositivo pretensor. Es posible

ademds qﬁe el cilindro de trabajo esté unido directamente

con el disco 1, y que la excentricidad bésica del perno ex—

céntrico 6 sea ajustada asimismo con ayuda del cilindro de

trabajo 31, conforme al largo de alimentacidén deseado.

La componente adicional de movimiento de acuerdo con

el invento puede ser superpuesta también al movimiento bdsi
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co procedente de la rotacidén del perno excéntrico, en un lu
gar distinto al deserito hasta aho;a. Lkei, por ejemplo, se
podrie variar periddicamente el 1aréo de 1la biela que une el
perno excentrico con el carro de alimentucidn o respectiva-—
mente con una.palanca conforme a la fig. 1. Del mismo modo

seria posible variar periédicamente la transmisidén del movi-

-miento de accionamiento para el carro de alimentacién por me

dio de la'palanca 9 mostrada en la fig. 1, bara introducir
la componente adicional de movimiento conforme al inveﬁto.
En el dispositivo adicional que genera esfa componeﬁte!adi—
cional de movimiento, se puede tratar también en estos casos

de vn accionamiento neumdtico o hidréulico de agente de pre-

sién, un accionamiento eléctrico o similares.

La componente adicional de movimiento podria'géne-
rarse también en el punto de wnién entre la biela y el carro

de alimentacidén. Como la inclinacidén médxima de la biélé.depeg

"de de la excentricidad ajustada del perno excéntrico, podria

el movimiento adicional ser hecho dependiente, a través de
un disco de leva apropiado o ae otro elemento de mando, de
dicha inelinacidén de la biela y, por consiguiente,rde la ex-
centricidad ajustada. De este modo se conseguiria una adap-
tacién avtomdtica de la componente adicional de movimiento a
1éiexcentrioidad ajustada en cadarcaso. _

Otra forma de realizacidn posible del invento ha si
do representada de maneré esquemdtica en la fig. 85 El disco
de impulsibén 1 estd soportado en una palanca giratoria 40 de
manera giratoria en tﬁrno del eje 0. La palanca giratoria 40
eﬂ si es giratoria en torno de un eje estacionario 0! corri-
do.con respecto al eje O, ¥y posee en su extremo inferior wn

rodillo 4L seguidor de levas. Un disco de leva 41 es girato—
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.giratorla 40, Este movimiento de basculacidn o inclinacién

~del disco de accionamiento 1 se superpone en la biela 8 al mg
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rib en torno de un eje M, y rota sincronizado con el disco
de impulsién 1. Ia forma del disco de leva 41 depende de su
relacién de ndmero de revoluciones con relacibén al disco de
impuleidn 1. De la manera descrita ya en las formas de reali
zacibn precedenbes, el perno excéntrico 6 estd flaado, ¢on
su en caso deseado ajustable excentricidad E, en el disco de
impulsién 1, y unido, por ejemplo, a través de la biela 8,
con un carro de alimentacidn, que no ha sido representé@b.
Un giro del dlSCO de leva 41 en la direccibén de la ilenha 42,
tlene como consecuencia que el eje de giro O del dlSCO de acH
cionamiento 1 bascule peribdicamente en la direccién de la

doble fleoha X, en torno del eje de giro Ot de la palanca

vimienfo originado por el perno excéntrico 6. Es comprensi-
ble que la Forma del disco de leva 41l puede configuraréé de
tal modo, en dependenciarde la mencionada relacién de los nﬁ
meroé de revoluciones, que resulte el deseado curso del movi
miento del carro de alimentacidn, por ejemplo, conforme a la}
curva (3) en la fig. 3. El disco de impuisién 1l es accionado
en forma apropiada de fal modo, cue en cada tiempo del ciclo
de la méqulna lleve a cabo una revolucibn.

\ 7 Le fig. 9 muestra, en wna representacién puramente
esquemdtica, -una cuarta forma de realizacibén del dispositivo
de avance de acuerdo con el invento. En ella es 51 un disco
que rota sincronizado con el accionamiento de la méquina que
ha de tratar o transformar el material que va a ser alimen-
tado, y que no ha sido representada. Una revolucién del dis~
co 51 se corresponde con un ciclo completo de lg mdquina. El

disco 51 sustenta un perno éxcéntrico 52, que‘esté dispuesto
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~centro o respectivamente el eje de giro A del disco 5l. A

través de un elemento de acoplamiento, representado, por ejem

-t4 conducido de manera desplazable a lo largo del eje-x=x.

‘perno excéntrico 52 conforme a la fig. 1. EL disco 51, asi

como una rueds dentada recta 54 unida a &1 o hecha de una so

"oscilante 55, no obstante, no tiene gque coincidir necesaria-

—42 -~

a cierta distancia de la excentricidad E con respecto al

plo, por una biela 53, el perno excéntrico 52 estd en contag
to con un carrc de alimentacién gque no ha sido representado,

pero que es andlogo, por ejemplo, al de la fig. 1, y que es-

El perno excéntrico 52 podria, en lugar de ello, encajar del
mismo modo directamente en vma ranura de.guia conformaéa en

el carro de alimentacidén,en sentido perpendicular cdn’,ﬁespeg
to a la direccibén de movimiento de éste. Para el gjuste. de 1g

carrvera del ocarro, puedé ser regulable la excentriciqade dell

1la pieza con €1, estdn soportados de manera giratoria lib:g
mente en el extremo libre de una, palanca oscilante 55. El
otro extremo de la palanca oscilante 55 estd sustentado en
una articulacidén estacionaria 56. Concéniricamente con res—
pecto al eje de articulacién de la articulacidén 56 estd so-
portada otra rueda dentada recta 57 que, de forma apropiads,
estd impulsada de tal modo que, teniendo en cuenta la rela-
c?én_de transmisién de las ruedas dentadas rectas 54 y 57,
eiidiséé 51 1leva a cabo, de la manera mencionafa, una revo-
lucién por cada ciclo de la médquina, rotando sincronizado
con el accionamiento de ésta. En el extremo 1ibrefd;/1a pa-
iaﬁca oscilante 55 estd articulada una varilla de empuje 58.

EL punto de ataque de la varilla de empuje 58 en la palanca

mente con el punto de soporte del disco 51 y de la rueda den-

tada recta 54, sino que puede hallarse en un punto cualouie-~

e em— S ——— e
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-eéntrico con respecto a la arbiculacién 56. Cuando asimismo

-el disco 51 gira en forno del eje de giro A, mueve la biela
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ra de entre la articulacién 56 y el extremo libre. En tormo
de un eje de giro B estd soportado de manera giratoria un se-
gundo diséo 59 Que, de manera apropiada, es impulsado sincro-
uizado con el disco 51, perc al tiriple nimero de revolucioned
n, = 3n1.‘A cierta distencia de la excentricidad E, el segun-
do disco 59 sustenta un segundo perno excéntrico 60, sobre
el que estéd soportado de manera giratoria el otro extremo de
la varilla de empuje 58, y cuya excentricidad puede ser ajus
table de manera similar a la del perno excéntrico 52.A”
Cuando en la disposicién dibujada en la fig. 9. el
disco 59 gira en torno del eje de giro B, se mueve el éje de

giro A del disco 51 en vaivén. sobre un arco de circulo con-

53 al carro de alimentacidén, que 1no ha sido representado, des
plazéndolo en vaivén y en linea recta sobre el eje X~X, en-
tre.dos posioioneé extremas. Si por razones de simplifica-
c¢ibn se vuelve a suponer que el largo de la biela 53 es gran-
de en relaéién con la excentricidad E .del primer perno ex-—
céntrico 52, una rotacidén del disco 51, estando parado el dis
co 59, proporcionarfa la curva de recorridos s (x) =E .

sen «, representada en la fig. 10, para el carro de alimenta
cién, siendo s el camino recorrido por el carro de alimenta-
¢idén desde la _posicién central, yxel dngulo de giro momen-
tdneo del disco 51 confofme a la definicibn en 1a;fig. 9. En
la fig. 10 ha sido reproducida la curva de recorridos unica~ |
mente en la gama de éhgulos 095é70<5;1809. Es evidente que,
en el caso de la simplifacién supuesta, la carrera mixima del
carro -de alimentacidn es igual & la doble amplitud de la cur-

va de recorridos s (&), a saber, igual a 2E.
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go de la palanca oscilante 55, asi como el de la varilla de

1o largo del eje x-x sustancialmente la curva de recorrido

s, (¥) =17 . seny, representada en la fig. 10, siendo.s,

.namiento adicional 59,60, resulta de la superp031016n, 0 sea

" de la adicidén de las curvas de recorridos s (&) y sy P =

~44

Simplificando asimismo en el sentido de que el lar-

empuje 58 son grandes en relacibn con la excentricidad Z del
segandio perno execdntrico 60, resulta en uma revolucidn del

disco 59 para un movimiento del eje de girc A del disco 51 a

el camino recorrido por el eje de giro A en direccidn del
eje x-x desde una posicién central, v & el dngulo de giro del
dlsco 59, definido en la fig. 9. . -

La curva de recorridos s, () resuluante efectlva—

mente para el carro de glimentacidén de la accién del a001o-

s1(3o(), y ha sido representada asimismo en la fig. 10.
Debido al triple némero de revoluciones del aisco
59 (j’= 3&), genera el segundo perno excéntrico 60, en com-
binacidén con la palanca oscilante 55 y la varilla de empuje
58, una componente peribdica de movimiento adicional para
el carro de alimentacién, cuye frecuencia es tres veces ma-
yor que la frecuencia de la cdmponente'principal de movimien
to, asimismo periédica, procedente del perno excéntrico 52.
Eﬁtla_fig. 9 se ha partido del mismo sentido de giro de los
discos 51 y 59 6 respectivamente de sus pernos excéntricos
52, 60. Es evidente que;:en sentido de giro opuesté, resul—
tan las mismas curvas de recorridos que en la fig, 10, a con
dicibn de que la posicién cero del segundo perno excéntrico
60, mostrada en la fig. 9, sea girada en la magnitud Y= 180¢
Sinflas condiciones previés de méds arriba en cuanto

a la relacidn entre el largo de la biela y la excentricidad

. ]
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E,fy respectivamente entre el largo de la palanca oscilante

y el de la varilla de empuje, y la excentricidad Z, resultan

curvas de recorridos que difieren més o menos de 1los cursos

ginusoidales mostrados en la fig. 10, sin que en la suporpe-|.

sicibn de'las,compOnentes de movimiento y en la curva de re-
corridos resultante varie-algo fundamentalmente. El invento
no estd, por lo tanto, limitado en modo alguno al cage de
1las condiciones previas establecidas tan solc para la sim-—
plificacién de la explicacidén., El movimiento del eje,de giro
A sobre un arco de circulo en torno del eje de artlcu]ac16n
de la articulacién 56, tiene como consecuencia una veL001dad

angular, oscilante peribdicamente en torno de wn valor me~
t

. dio, de la rueda dentada recta 54 y, con ello, del perno ex- {

' céntrico 52, pero que no obstante puede précticamente ser

despr901ada.

El movimiento del carro de alimentacién esté 1imi-
tado ~tal como fué explicado a base de la fig. 1~ con ayuda
de topes, a la carrera "h". A base de la superposicibén con-—
forme al iﬁvento de wna compdhente principal de movimiento y
una componente adicional de movimien?o con frecuencia triple
se precisa para la carrera h del carro de alimentacidén tan
solo el 4ngulo LR relativgmente pequefio, registrado en las
fi'gs. 9 y 10, y respectivamente el 4ngulo de retorno o
igual de grande, en calidad de dngulo de giro del primer per

no excéntrico 52. En la fig. 10 vuelven & aparecer:fan solo

el medio 4dngulo de alimentacién (cxe)/z y respectivamente el

medio dngulo de retorno (a{r)/2, puesto gue las curvas de re

corridos han sido representadas tan solo para la gama
0¢ & & £ 1809, Para que el sobre-recorrido ﬁllapreoiable

en la fig. 10, o sea, el movimiento continuado de la biela
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53 despuds de chocar el carro de alimentacién contra un tope,
pueda ser captado, estd la biela 53 acoplada a través de mue-
lles con el carfo de alimentacibn, de la manera descrita a bg
se de la fig. 1.

Una comparacién de las curvas de recorridos s(b() y
SZ(X ) en la fig. 10, pone de manifiesto la influencia de la
componente adicional de movimiento conforme al inventq.sobre
1a magnitud del dngulo de alimentacién y el sobre—reédfrido.
Sin la componente adicional de movimiento resultarian;:a
igualdad de la carrera h del carro de alimentacién, el sobre-
recofrido ﬁz; considerablemente mayor, y un dngulo de ‘alimen

tacién asimismo considerablemente mayor. El mayor dngulo de

-alimentacibén tendris como consecuencia un menor édngulc de

deteneiénex's y, con ello, un menor dngulo de trabajo por
cada ciclo de la mdquina. Medianté la eleccibn apropiaﬁa de
la relacidén entre la excentricidad E y la excentricidad Z,
se puede asegurar que la velocidad de choque del carro de
alimentacién contra sus topes nd sea al menos mayor que en
un movimieﬁto exclusivamente por el primer perno excéntrico
con la misma excentricidad E. Quiere decir ésto que, en un
dngulo de alimentacidén iguasl de grande, la componente agdi-
cional de movimiento reduqe, tanto el sobre-recorrido,como
también la velocidad de choque. |
Tal como se aprecia en la fig. 10, en el caso de la

curva de recorridos sg(x:) existe el largo de alimentecién

méximo posible, es decir, la carrera de carro maxima posible

hmax =2, (E-Z). Si con ayuda de los topes, la carrera de
carro de alimentacibén fuera ajustada a un valor mayor toda-
via, el carro de alimentacidén se volveria a levantar del to

pe en = 902, lo que naturalmente no es deseable. Con el

kg roe et w n e
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largo de alimentacidén méximo se corresponde un #ngulo de éli
mentacién méximo & . = 2 arc. sen (1/2) . (VE/Z - 1).

Fl 4dngulo de alimentacién méximo posible depende, por lo tan
to, de la relacibn entre las excentricidades del primer y
del segundo perno excéntrico. Si esta relacibn E/Z es_de en-
tre cuatro y nueve, la curva de recorridos resultantes pro-
porciona, aprovechando el dngulo de alimentacién mdximo po-
sible y con relacibn a la funcidn seﬁoidal pura de ld‘am?li—
tud E y a iguallcarrera h del carro de alimentacién, una re-
duceibn del sobre-recorrido, uma reduceibn del dngulc de

alimentacién, y ademds también una reduccidén de la velocidad

de chogue del carro de alimentacién contra los topes. Ia re

.lacién (E/Z) =9 representa un valor limite, en el que -tam-

bién la curva de recorridos sz(oq) resultante posee,yé tan

solo un méximo Unico en «= 902, ,

Lo que hasta aqui se ha explicado de la cuarta for-
me de realizacidén del invento ha partido de una relacibn de
1los nvmeros de revoluciones del disco 51 y del disco 59 de
nqing = 1:3. Fundémentalmenté el invento es realizable tam
bién con una relacién de nimeros de revoluciones de nqin, =
1:5, en la que la componente adicionai de movimiento posea
una frecuencia cinco veces mayor que la componente principal
d;’movimiento basada en el perno excéntrico 52, Frente a un
movimiento tan solo a base de la componente principal de mo
vimiento, este caso, si ﬁien a igualdad de éngulo;de alimen~
tacién no proporciona una reduccién del sobre-recorrido, en
cambio sf una reduccién muy considerable de 1la, Qélocidad de
chogue del carro de alimentacién contra sus topes. Es posi~

ble asimismo formar para el carro de alimentaclén, por medio

de un segundo perno excénirico que gire a un numero de revo-

SR S
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luciones tres veces mayor, y de un tercero que gire a un nd

‘componentes de movimiento podria realizarse de maners.. senci-

. tercer perno excéntrico, é través de otra varilla de empuje.

. alimentacién. Lo mismo ocurre naturalmente también con la

—48 -

mero de revoluciones cinco veces mayor, una curva de reco-

rridos compuesté por tres.componentes de movimiento, y en la
que, a pesar de wn éﬁgulo de alimentocién wuy pequedo, pedrid
reducirse todavia,més-el:sobre-recorridc con relacibn al ca-

so explicado a base de la fig. 10, Tal superposicidn de tres

1la mediante una disposicién en cascada dela forma de reali-
zacibn representada en la fig. 9. En una disposicién.en cas~
cada asi, el disco 59 estaria soportado en una palanca osci_
lante comparable a la palanca oscilante 55, y esta palanca
oscilante serfa movida en vaivén por un tercer disco con un
Ya al principio ha sido llamada la atencién sobre
el hecho de que la transmisién del movimiento del primer per
no excéntrico 527a1'carro de alimentacidn, que no ha sido
rep;esentado, no tiené.que tener lugar imprescindiblemente
a tfavés de vna biela 53 o similar, sino que, por ejemplo,
puede efec%uarse también por el-encaje direqto del perno ex—

céntrico en una ranura de gufa correspondiente del carro de

transmisién del movimiento del segundo perno excéntrico 60
ai:eje de giro A del discé 51 6 fespectivamente del perno ex
e¢éntrico 52, El disco 51 podria estar dispﬁesto, por ejem-
plo, sobre un carro que; de manera similar al caprbxde ali-
mentacién en sf. esté conducido en lfnea recta en la direc-—
cibn del eje x-x. lLa componente adigional de movimiento del
segundo perno excéntrico -60 podria ser transmitida a tal ca-
rro con ayuda de la varilla de empﬁje 58 6 por encaje directo

del perno excéntrico 60 en.ﬁna ranura de gufa de dicho carro
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Pn este Wltimo caso resultaria exactamente el curso sinusoi-

dal de 1aé curvas de recorridos representado en la fig. 10,
Ia fig. 11 muestra, de manersa esquemdtica y en sec-

cidn, una quinta forma de realizacién del invento, en la que

la componente adicional de movimiento, preferentemente con

una frecuencia tres veces mayor gue la de la componente prin—+

_cipal de movimiento, origina, al izual que en la forma de

realizacién de la fig. 9, un desplazamiento periédico'dgl
eje de giro A del primer perno excéntrico. De acuerdqlcon la
fig, 11, el primer perno excéntrico 52! se halla dispuesto
sobre un carr0761, cuye posicidn es regulable sobre ﬁn disco

51t a efectos de ajustar la excentricidad E. El carro 61 es-

_t4 conducido sobre el disco 51' en una ranura o gufa 63. El

" disco 51! estd fijado en el extremo de un Arbol 64 que, con

ayuda de cojinetes 65, estd soportado en un primer casguillo
excéntrico 66. EL primer casguillo excéntrico 66, a su vez,
estd introducido en el %aladro de un segundo casquillo ex-
céntrico 67. EL didmetro exterior del casquillo excéntrico
66 estd adaptado al didmetro interior del casquillo excén-
trico 67. En los dos casquillos excéntricos estd el dnima
interior dispuesta excéntrica, de modo que a lo largo de la
periferia resulta un grueso variable de pared. EL segundo
césquillo excéntrico 67 eété soportado, con ayuda de cojine-
tesr68, de menera giratoris en una parte estacionaria 69 de
la méquina o del ﬁaroo.\La excentricidad Z, o se%,fla sepa-
racién entre el eje de giro A del 4rbol 64 y el eje centbral
Ddel 4nima en la parte 69 del marco, que acoge los cojine~
tes A8 y el casquillo excéntrico 67, depende de la posicidn

de giro relativa de los dos casquillos excéntricos. Para

ajustar esta excentricidad Z, los casquillos excéntricos pue

e Ao e, P
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den por lo tanto ser hechos girar y fijados en determinadas.
posiciones de giro, por ejemplo, con ayuda de to;nillos 70 &
de cualquier. otra manera apropiada, de modo que adopten cual
gquier posicibén de giro uno respecto al otro.

Con ayuda de cojinetes Tl estd soportado ademéé en
la parte 69 del marco un ‘drbol 72, que en sus dos extremos
sustenta.sendas ruedas dentadas rectas 73 y respectivemente
74. La rueda dentada recta T4 engrana con una corona'ﬁentada
75 conformada en la periferia del segundo casquillo exeéntri
co 67. La rueda dentada recta 73 engrana a través de une rug
da intermedia 76 con un pifién 77 fijo en el 4rbol 64. Ia rue

da intermedia 76 estd fijada en wda tijera 78, que cuida de

‘que la rueda infermedia 76, a pesar"de que la separaciér en-

tre el eje de giro A dél drbol 64 y el eje de giro C del ér
bol 72 varia peridédicamente, engrane siempre, tanto cou la
rueda dentada recta 73, como también con el pifién 77. ILa
fig.. 12 muetra la disposicién de la rueda dentada recta 73,
rueds intermedia 76 y pifibn 77, vista desde arriba y en una
representacién esquemdtica. Ia tijera 78, que no ha sido re-
presentada en detalle en la fig., 11, ha sido indicada en la \
fig. 12 de manera esquemdtica por dos barras articuladas 78.
La transmisién del movimiento entre la rueda dentada recta T3
y él pifién 77 podria tener lugar ﬁaturalmente también de otro
modo; por ejemplo, con ayuda de una cadena y de unarrueda
tensora o similares. -

Ta relacibn de transmisién de las ruedas dentadas
T3 a T7 estd elegida de tal modo, que para el ndmero de re-
voluciones, en torno del eje de giro, de los casguillos ex~
céhtricos 66 y 67, que representan el segundo perno excéntri

co, y el nimero de revoluciones del 4rbol 64 en torno del eje
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de giro A, resulte la relacibn deseada, en espb01al de 3 :
Cuando la rueda dentads recta 73 6 la rueda dentada
recta 74 son impulsadas por el accionamiento de la méquina
de menera apropiada, cue no ha sido representada, los oasqui
1los exoéntrlcos 66 y 67 son puestos en rotacidn entre si

en torno del eje de giro D, a través de la corona dentada 754

_El eje de giro A del drbol 64 describe con ello una cirecun—

ferencia con el radio Z en torno del eje de giro D. A través
de las ruedas 73, 76 y 77 es puesto enrrotacién el propio ar
bol 64 también,.haciendo que gire el disco 51! con el perno

excéntrico 52!, Del perno excéntrico se puede tomar ei movi-

miento de accionamiento resultante, para un carro de alimen~—

_tacién, por ejemplo, nuevamente mediante una biela, o hien

 de otro modo., - . .

Otra forma de realizacibén del invento, con superpo—
sicidén de dos componentes de movimiento, ha sido mostrada de
manera esquemdtica en la fig. 13. En el carro de alimenta-

ién 80, conducido en linea recta a lo largo del eje x-X, y
cuya carrera estd 1imitada por dos topes regulables 81, es~
t4 articulada wma palanca 82. Un disco 83, impulsado de mane
ra sincronizada con la'méquina, sustenta un primer perno ex-
céntrico 84 con la excentricidad B que, en caso asi deseado,
pﬁede‘ser regulada. Un seéundo disco 85 sustenta un segundo
perno excéntrico 86 con la excentricidad % que, en caso asi
deseado, puede ser reguiada. El disco 85 puede, ppf ejemplo,
con ayuda de la cadena de ruedas dentadas 87, 88, 89, girar
sineronizado, si bien a un ndmero de revoluciones mayor,VCOn
preferencia trgs veces mayor que el disco 83. EL primer per
no excéntrico 84 estéd unido a la palanca 82 a través de una

primera varilla de empuje 90, que estd aplicada de manera
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1la de empuje 91 une al segundo perno excéntrico 86 con la

‘correspondiente de nimeros de revolciones de 1 : 3, fundamen

'talmente 8 la misma curva de recorridos S2(¢K) del cazrro de

LAl

-52 =

giratoria en los dos extremos. De manera similar, una vari-

palance 82.-Lasrarticulaciones de unibn 92 y 93 de la vari-
1ls de empuje 90 y respectivamente Y1 con la palanca 62, se
encuentran a cierta distancia una de la otra y del punto de
articulacién de la palancea en el carro de alimentacibn. Ia
trasmisién de fuerza de la varilla de empuje 90 a la'palanca
82 tiene lugar,en ambas direcciones,-a_través de muelles 94,
gue aguantan el sobre-recorrido explicado a base de la Tig.
10.
Las dos formas de realizacidén de acuerdo con las

figs. 11 y 12 y respectivamente 13 conducen, en una relaciébn

alimentacibn, como la Que ha sido representada en la ig., 10
para la forma de realizacilbn derla fig. 9, y explicada a ba-
se d§ ella. En la disposicién de la fig. 13, no obstante, la
relacién entre las amplitudes de la componente principal de
movimiento.s(p<) y de la compénente adicional de movimiento
sl(3o() no viene determinada tan solo por la relacién corres
pondiente de las excentricidades E y Z, sino ademis también
por la relacibn de transmisién de la palanca 82, o sea, por
lag separaciones.™u" y "v". Para influir en la curva de re-—
corridos puede estar preyisto hacer esta relacién de separa
ciones u:v variable de aiguna manera apropiada. )
Mientras que en las formas de realizacién de acuerdo
con las figs, 9 y 11 ia-superposicién de la compohente pPrin-
cipal de movimiento y 1a.compénentg adicional de movimiento
tiene lugar ya en el disco 51 y respebtivamente 5Lt, los dos

peﬁnos excéntricos 84 y 86 estén en el caso de la fig. 12
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. movimiento tiene lugar directamente en el primer perno ax-

-pulsora 96; y con ayuda de cojinetes 97, estd sustenbado un
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totalmente separados uno del otré. La superposicién de las
dos componentes de movimiento no tiene lugar hasta en un ele
mento intermedio separado, a saber, la palanca 82.

A continuacién se desoriben ctras formas de realiza
cidn del_invento, en 1as que la superposicién de la compo-

nente principal de movimiento y la componente adicional de

céntrico, _

Ie fig. 14 es una representacién esquemdtica en sec
cién de una de estas formas de realizacién del invento. En
una parte 95 de la mdquina o del marco estd montada 4o ma-

nera estacionaria una brida impulsora 96. En la brida im-

Arbol 98. El 4rbol 98 soporta en su exbtremo superior un pla-
to 99, y éste a su vez, un disco 100, Por un motivo quz se-
réd explicado mds tarde, el disco 100 puede ser hecho girar
con.respecto al plato 99 concéntricamente con respecto al |
eje de giro A y, por ejemplo, con ayuda de tornillos 101 o
de otro modo, ser fijado en determinadas o discrecionales
posiciones de giro con respecto al plato 99. En el extremo
inferior, el 4rbol 98 estd enchavetado un pifién 102 que, de
una menera gue no ha sido.representada, estd urdo con uﬁ ac
cionamiento de la mdquina, de tal modo gque el drbol 98 lle-
va a cabo una revolucién durante el tiempo de un ciclo de la
médquina. En el disco 100:esté conducido wn carro 103, que
sustenta un perno excéntrico 104, Con ayuda de un husillo
105 se puede ajustar de la manera usual la posicién del ca-
rro 103 en el disco 100 y, con ello, la excentricidad del
perno excéntrico 104, Con ayuda dercojinetes 106 estd sopor-

tada coaxialmente sobre el perno excéntrico 104 una rueda
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dentada 107. En la rueda dentada 107 estd fijado un primer
casouillo interior excéntrico 108, que posee un 4nima coaxiall
con respecto al'perno excéntrico 104, y una periferia circu-
lar excdntrica con respecto o 8icha fnime. Sobre esta peri-
feria asienta un segundo casquillo excéntrico exterior 109.
Los dos césquillos excéntricos 108 y 109 pueden ser héchos
girar entre si a efectos de ajuste de la excentricidad 7,
pudiendo ser fijados en la posicién de giro de cada qgso, PO
ejemplo, con ayuda de tornillos 110, Sobre la pefiferia ex~
terior del segundo casguillo excéntrico 109 estd aplicada la
cabeza de una.ﬁiela 111, que trasmite el movimiento dsz accig

namiento resultante a un carro de alimentaciébn, que no ha

.sido representado. También agui puede la transmisibn cel mo~

vimiento del segundo casquillo excénitrico al carro de ali-
menﬁacién tener lugar de forma diferente a con la ayuda de
una biela. Un perno 112 mantiene toda la disposicidén en di-
recgién axial sobre el pernc excéntrico 104,

. Un 4rbol 113 estd sustentado con ayuda de cojine-
tes 114 de manera giratoria en un saliente de soporte 115 de
uns barra articulada 116. EL 4rbol 113 lleva en sus dos ex-
fremcs una rueda dentada recta 117 é respectivamente una
rueda dentada recta 118. La rueda dentada recta 117 engrana
can_la rueda dentada 107,‘mientras que la rueda dentada rec
ta 118 engrana con una corona dentada 119, que estd confor-
mada en 1a.periferia de ia brida impulsora 96, yrgﬁé por lo
tanto estd parada. Ia barra articulada 116 estéd enchufada
con un taladro sobre el perno excéntrico 104, siéndo por
consiguiente basculable en torno de é1l. El saliente de so-
porte 115 de la barra articulada 116 estd conducido concén-—

tricamente con respecto al eje de giro A, en ranuras de for—
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na de arco de circulo, slineadas entre si, del plato 99 y
del disco 100,

En la fig. 15 se puede apreciar la posicién rela-
tive de los elementos de accionamiento sustanciales de la
forma de realizacién de la fig., 14, en una vista esqueméti~
ca desde arriba.

" Cuando el &rbol 98 gira por accionamiento a través
del pifibn 102, y en el tiempo de un ciclo de la miquina lle-
va a cabo una revolucidn, rota el disco 100 de manera corres
pondiente. El perno excéntrico 104 y el drbol 113 llevan a
cabo con ello, con sus ruedas dentadas rectas 117 y 1.8 una

revolucidén completa, durante el tiempo de un ciclo de la md

-quina, en torno del eje de giro A, moviéndose los ejes cen-

trales F y respectivamente H del perno excéntrico 104 y res

pectivamente del drbol 113 sobre ¢ircunferencias convédatri-

cas. Como la corona dentada 119 es estacionaria, la rueda dey

tada recta 118 rueda en esta revolucidn sobre la corona den~
tada 119, de modo que el drbol 113 rota al mismo tiempo en
torno de su eje H., EL giro a ello inherente de la rueda den~—

tada recta 117, es transmitido a la rueda dentada 107. La

rueda dentada 107 rota por lo tanto en torno de su eje de gi|

ro, que coincide con el eje F del perno excéntrico 104, Con
1£“rotacién de la rueda dentada 107, giran también los cas-
cuillos excéntricos 108 y 109 con el eje F como eje de giro.
El ntmero de revolucioneé de los casquillos excéntficos por
cada revolucién del perno excéntrico 104 se puede regular
fécilmente con ayuda de 1la relacién de transmisién de las
diversas ruecdas dentadas. El centro G de la periferia exte-
rior del casquillo excéntrico exterior 109 gira, constante-

mente en torno del eje F, mientras éste se desplaza sobre
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.la componente adicional de movimiento, puede ser varisda

" —tal como va se ha explicado-— haciendo girar para ello los

i
una circunferencia en torno del sje de giro A. Los casqui-~
1llcs excéntricos 108 y 109 representan en este caso el se-
gunao perno excéntrico, del que ya se puede tomar el movi-
miento resulfante. '

Cuando se desplaza la excentricidad E del perno ex-
céntrico i04, se corre el &rbol 113 como consecuencia-de la
conducecibn por la ranura 120 en el disco 100 y el ﬁlaﬁd,99,
por un lado, y como consecuencia de la conduccidn por 1a ba-
rra articulada 116, por otro lado, de tal modo que queda
asegurado siempre el engranaje de las ruvedas 117 y 107 v
respéctivamente de las 118 y 119, independieﬁtemente,ie la

excentricidad E. Ta excentricidad 7, o sea, la amplitud de

dos casquiilos excéntricos relativamente entre si.

Fn la forma de realizacidén del invento representada
en }as figs. 14 y 15, el sentido de giro del perno excéntri-
co en torno del eje de giro A es contrario al sentido de gi-
ro de los casquillos excéntricos sobre el perno excéntrico.
Para que la.componente adicional de movimiento posea en es-
te caso la triple frecuéncia de la componente adicional de
movimiento, tiene que ser el mimero de revoluciones de los
casguillos excéntricos 108, 109 cuatro veces mayor que el dell
disco 100. En una configuracidén correspondiente de la brida
impulsora §6, la rueda déntada recta 118 podria enéranar, en
lugar de con el dentado exterior 119, también con un dentado
interior comparable (Que no ha sido representado). Ello ori-
ginaria el mismo sentido de giro del perno excéntrico, por
un lado, y de los casaquillos excénfricos, por otro lado. Pa-—

ra una componente adicional de movimiento con triple fre-
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cuencia de la componente principal de movimiento, seria pre

ciso en este caso el doble ntmero de revoluciones de los cag

quillos excéntricos con relacidén al disco 100. En ambos casos
resuliaria enbonces de nuevo la curva de recorridos sz(ﬁ )
para el carro.de alimentacidén representada en la fig._lb. La
primera de estas posibilidades, con sentido de giro contra~
rio, proporciona una menor desviacibn de la cabeza de 1a big
la en direccién perpendicular con respecﬁo ala dlreb016n
del movimiento del carro de allmenta01on, por lo que en de—~
terminadas,oircunstancias puede ser preferible,

Ta mencionada girabilidad relativa del disco -100 y

el plato 99, permite ajustar la posicibén de giro del »nerno

-excéntrico 104 en torno del eje de giro A, en un momento de

referencia, por ejemplo, al comienzo del tiempo de un ciclo.

Tas figs. 16 y 17 muestran otra forma de realiia—
cibén del invento, que se diferencia de la forma de reaiiza—
cién'de las figs. 14 y 15 dnicamente por el accionamiento
para los dos casquillos excéntricos, soportados de nuevo
coaxialmenfe con respecto al berno excéntrico, Los elementos|
idénticos han sido designados en esba forma de realizacibn
con 1los mismos signos .de referencia que en la precedente,-y
1a expllcaclén se limita a las diferencias. |

» Sobre el disco 100 e=s desplazable el carro 103 con
el perno excéntrico 104, a efectos de ajustar la excentri-
sidad E de &ste con respecto al eje de giro A del;disco 100,
Sobre el perno excéntrico 104, y al igusl que en la forma de
realizacidn precedenté, estdn dispuestos la rueda dentada .
107 y los casquillos excéntricos 108 y 109. Sobre el casqui-
110 excéntrico exterior 109 estd dispuesta la biela 111. El

casquillo excéntrico interior 108 posee uma seccidén de peri-
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feria 121 concéntrica con respecto al eje F, sobre la que,
con zyuda de'un cojinete 122, estd soportada de manera'librg
mente giratoria'una rueda dentada 123 de déntado interior.
Sobre el carro 103, a cierta distancia del pernc sxcéntrice
104 y con éyu@a de wn perno 124, estd fijada una rueda in-

termedia 125, que puede girar libremente en torno de un eje

- de giro XK. La rueda intermedis 125 engrana, tanto con el den

—

tado interior 123! de la rueda dentada 123, como también con
la rueda den¥ada 107. En un saliente radial 126, la rueda
dentada 123 sustenta un pernorl27, que es giratorio‘én‘el

saliente 126, en torno de un eje pdralelo a los ejes-7, Gy

K. Ta cabeza del perno 127 estéd conformada a manera de man—

.guito 128, en ¢l que estd conducida de manera desplazable la

‘biela 111. - o ’

Ta fig. 17 muestra la forma de realizacién d¢ la
fig. 16 en una visﬁa esquemdtica desde arriba. Si se supone
por_}o pronto que el largo de la biela 111 es grande con |
relacibn a la excentricidad E del perno excéntrico 104, se
puede partir en una primers aproximacibén del hecho de que
1la biela 111 se desplaza durante una revolucién del permo
excéntrico 104 en tornd del eje de giro A, asi como durante
la revolucién de los casquillos excéntricos 108, 109 en tor
ngidel eje de giro G, sieﬁpre paralela a si misma. Quiere
decir'ésto, que la posicién de la rueda dentada 123rcon el
dentado inferior 123t quéda invariable con relaciéﬁwal eje F
del perno exééntrico 104 al girar éste en torno del eje de
giro A, ya que no es ﬁqsible un giro relativo entre la biela
119 y la rueds, dentada 123, Cuando el disco 100 gira sinecro-
nizado con ld miquina, los ejes F del perno excéntrico 104

v K de la rueda intermedia 125 se mueven sobre circunferen-
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cias concéntricas en torno del eje de giro A. Como en las
condiciones mencionadas, la rueda dentada 123 no gira en
torno del eje F, rueda la rueda intermedia sobre el dentado
interior 123, llevancdo a cabo por Lo tanio ademés una rota
cibén en torno:de su eje K. La rotacibn de 1a rueda interme-
dia 125 es transmitida ala rueda dentada 107, originando una
rotacibn de Los casquillos excéntricos 108, 109 en torno del
eje G. Mediante la eleccidn apropiada de las relaciohéside
transmisién de las ruedas dentadas 123, 125 y 107 se puede
ajustar la relacién deseada de ntmeros de revoluciones- entre
los casquillos excéntricos 108, 109 y el disco 100,,3?10s
mismos valores que en la forma de realizacién precedeﬁfe.

Fn un largo finito de 1la biela 111, ésta osctia en

'~ torno de su punto de articulacién'en el carro de alimenta-—

cibn, ogue no ha sido representado, lo que lleva inheran%e

un movimiento pendular correspondiente de la rueda denﬁada
123 en torno del eje F. En la fig. 18 representa la circun-
fereﬁcia 129 la via del perno excéntrico 104 en tormo del
gje de girb A. Las rectas 130 y respectivamente 130! repre-
sentan las posiéiones extremas de la biela gue oscila en
torno de la articulacién 131. Cuando el perno excéntrico 104
recorre su via 129 en el gentido de las agujas del reloj,
eiigiro de los casouillos excéntricos 108, 109 es acelerado
en el primero y segundo cuadrante con relacién al valor me—

dio correspondiente al lérgo infinito de la biela,iéomo con~-

secuencia del movimiento pendular de la biela 111 (fig. 18),

mientraé'que dicho movimiento es frenado en el tercer y cuar
to cuadrante con relacién al mismo valor medio. El giro de
los casquillos excéntricos tiene lugar por lo tanto a una

velocidad angular que varia periédicamente, lo que no obg-
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1 .
tante, y dadas las relaciones de largos y excentricidades

précticamente en cuestién, puede ser despreciado,

En resumen, la Patente de Invencibn que se solici~-
ta deberd recaer sobre las sigulentes:

— REIVINDICACTIONES -~

1. Un dispositivo de avance para la alimentacién
de material a miquinas o dispositivos, con un carro de ali-
mentacién movible en vaivén en 1linea recta entre dos posi-
cipnes extremas, y con un dispositivo de accionamiento para
el carrd de alimentacibn, que comprende un perno excénttico
gue gira dé manera excéntrica en torno de un eje de giro, N

L

gue deja el carro de alimentacidn inmévil pasajeramente en

"sus dos posiciones extremas al seguir girando el perno. sx-—

c¢éntrico, caracterizado por un dispositivoradidional que ori
gina una cémponente peribdica de movimiento del carro de ali
mentacidn, componente que, al menos en la zona de las posif
ciones extremas del carro de alimentacibn, se superpone al

movimiento de accionamiento, por la rotacién del perno ex-

'
%
5

céntrico.

2. Un dispositivo de avance de acuerdo con la rei-
vindicacidn 1, caracterizado porgque el dispositivo adicional
es un disco de leva dispuesto sobre el perno excéntrico y
ro%ativo con é1 en torno del eje de giro, y porque el carro
de aiimentacién es accionable por medio de un rodillo de re-
tirada, gque rueda sobre la periferia del disco de5ieva.

'3. Un dispositivo de avance de acuerdo con la rei-
vindicacidn 2, caracterizado porque el rodillo dé retirada
estd fijado sobre la cabeza de uma biela, cuyo pie estd uni

do al carro de alimentacién.

4, Un dispositivo de avance de acuerdo con la rei-

P———
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vindicacidén 3, caracterizado porgue la cabeza de la biela es
de forma alargada en la direccidn axial de la biela, y en
una escotadura de curso axial ds acogida a wn taco, que esté
dispuesto sobre el perno excéntrico, de manera girateria en
torno del eje de éste.

5. Un dispositivo de avance de acuerdo con una
cualguiera de las reivindicaciones 3 4 4, caracterizadc por-—
que el rodillo de retirada es oprimiﬁle por medio de un dis-
positivo pretensor, para ser puesto en contacto con la peri-
feria del disco de leva.

6. Un dispositivo de avance de acuerdo con la rei-

vindicacién 5, caracterizade porgue entre el taco y la biela

“getda un muelle de fracciébn o respectivamente compresor.

7. Un dispositivo de avance de acuerdo con la rei-
vindicaciéﬁ 5, caracterizado porqﬁe el disco de leva esté
conformado & menera de poligono esférico, y porgue la cabeza
de la biela posee dos rodillos de retirada que estén dis—
puestos a cierta distancia uno del otro, encerrande entre si
1la escotadura, y apoydndose eh 1lados diametralmente opues— -
tos del disco de leva contra la periferia de éste.

8. Un dispositivo de avance de acuerdo con la rei-
vindicacibn T, caraéterizado porque uno de los rodillos de
réfirada estd fijado de manera eldstica en la cabeza de la
biela, a 1o largo de la linea que une los centros de los dos
rodillos de retirada. | fi’

g, Un dispositivo de avance de acuerdo con una

cualquiera de las reivindicaciones 6 u 8, caracterizado por-

gue el muelle y respectivamente el rodillo de retirada, fi-

jado eldsticamente, entra en accién vnicamente durante el

movimiento de retorno del carro de glimentacidén, mientras

T T T
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gque el otro rodillo de retirada estéd dispuesto de tal modo
en la cabeza de la biela gue entra en accién durante el mo-
vimiento de alimentacidn del carro de alimentacién.

10, Un dispesitivo Ge avance de acuerdd con una
cualquiera de las reivindicaciones 4 a 8, caracterizadce por-
que sobre un disco de accionamiento, impulsable por ﬁﬁrmo~
tor, es desplazable a lo largo de un didmetro o de ungfse—
cante del disco de accionamiento un éarro excéntrico cue sus-
tenta el perno -excéntrico; porgue el disco de leva esséd pro-
visto de un taladro para el paso del permo excéntriqq,ry es
t4, fijado de manera rigida en el carro excéntrico, y pcraue

el taco se encuentra en el lado del disco de leva opueéto

11, Un dispositivo de avance de acuerdo con una

cualquiera de lag reivindicaciones 2 a 10, caracterizado por|

aue el disco de leva estd dotado de wna forma similar a un
tridngulo, cuyas secciones periféricas consisten en sinusdi—
des.

12. Un dispositivo de avance de acuerdo con la
reivindicacién 1, caracterizado porque el dispositivo adi-
cional varia ciclicamente la separacilén entre el perno ex-
céntrico y su eje de giro.

A 13, Un_dispositivo de avance de acuerdo con la rei-
vindiéacién 1, carac%eri;ado porque el dispositivo de accio-
namiento comprende un dispositivo de aooplamiento‘due une
el perno excéntrico con el carro de alimentacibn, y porque
el dispositivo adicional forma parte de dicho dispositivo de

gcoplamiento y varia ciclicamente la separaciénm entre el

perno excéntrico y un punto de atague del dispositivo de aco-

plamiento en el carro de alimentaciébn.

 eme— L
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14. Un dispositivo de avance de acuerdo con la rei
vindicacién 13, caracterizado porgue el dispositivo de aco-
plamiento es una biela articulada al perno excéntrico y oue,
g travde del dispositivo adicicnal; estd wnida con el carro
de alimentacidn.

15, Un dispositivo de avance de acuerdo con una

_cualquiera de las reivindicaciones 12 a 14, caracterizado

porque el dispositivo adicional estd dotado de vmo o varios
cilindros de trabajo accilonables por via hidrdulica §,neumé
tica. | | '

16, Un dispositivo de avance de acuerdo con una

cualquiera de las reivindicaciones 1 a 9, 11 y 13 a 15, ca~

_racterizado porque la excentricidad del perno excéntrico es

“regulable. : .

17. Un dispositivo de avance de acuerdo con la rei-
vindicacidén 1, caracterizadc porque el dispositiVo adicional
contiene un segundo perno excéntrico, que gira en forno de
un segundo eje de giro con un nimero de revoluciones mayor
que el primer perno excéntrico.

18, Un dispositivo de avance de acuerdo con la
reivindicacién 17, cgrécterizado porgue la excentricidad del
primero y/o del segundo perno excéntrico es regulable.

‘ _ 19. Un dispositivo de avence de acuerdo con las
reivindicaciones 17 6 18, caracterizado porque el primer per
no excéntrico estéd dispuésto excéntricamente sobrg'ﬁn disco,
y porgue el disco estéd soportado de manera giratoria en un
elemento que, po% medio del segundo perno excéntrico, es mo~
vible en vaivén en la direccibén de movimiento del carro de
alimentacion.

20. Un dispositivo de svance de acuerdo con la
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1

réivindicacién 19, caracterizado porgue el elemento es una

palanca oscilante soportada de manera giratoria en una ar-—

ticulacibn estacionaria, y que, a la manera de un manubrio

oscilante, estd unida a través de una varilla de empuje con
el segundo perno excéntrico.

21, Un dispositivo de avance de acuerdo conjla
reivindicacién 20, caracterizado - porque, de manera conecén-
trica con respecto a la articulacidén, estd dispuesta wma rue
da impulsora, que engrana con una rueda impulsada, que for-
ma parfe del disco o estd unida con €1.

22, Un dispositivo de avance de acuerdo con la

relvindicacidn 19, caracterizado porque el elemento es un ca

\

.rro conducido -en linea recta.

23, Un'disposi%ivo de avance de acuerdo con la
reivindicacibn 19, caracterizado porgue el propio segundo
perno excéntrico es el elemento,

24, Un dispositivo de avance de acuerdo con la
reivindicacidbn 23, caracterizado porque el segundo perno ex-
céntrico ebmprende un casquillo excéntrico giratorio en una
parte estacionaria del marco, y en cuya dnima excéntrica
estéd soportado wm 4rbol impulsado, gue sustenta el disco.

25, Un dispositivo de avance de acuerdo con la
réivindicacién 24, caractérizado'porqﬁe el segundo perno ex-—
céntrico estd conformado como dos casquillos excéntricos in
sertados uﬁo en el otro‘y gue, a efectos de ajustafula ex-
centricidad, pueden ser hechos girar entre s{ y fijados.

26, Un dispositivo de avance de acuerdo con una
cualquiera de las reivindicaciones 17 § 18, caracterizado
por una palanca articulada al carrb de alimentapién, gue es—

t4 acoplada a los dos pernos excéntricos en puntos situa~
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dos a ciefta distancia vno del otro.

27. Un dispositivo de avance de acuerdo con la
reivindicacibén 26, caracterizado porgue al menos uno de los
pernos excéntricos estd unido con la palanca a través de una
varilla de empuje o similar, fijada de manera srticulads poxr
ambos lados.

28, .Un dispositivo de avance de écuerdo coﬁ wna
cualquiera de las reivindicaciones 26 6 27, caracterizado
porgue al menos uno de los pernos excéntricos encajarde mane
ra giratoria y.desplazable en sentido loﬁgitudinal en una
escotadura de accionamiento existente en la palanca.

29, Un dispositivo de avance de acuerdo con una

.cualquiera de las reivindicaciones 17 a 28, caracterizado

porque el n¥mero de revoluciones del segundo perno excéntri-

co es ftres veces mayor que el del~primer perno excéntrico,

30, Un dispositivo de avance de acuerdo con una
cualquiera de las reivindicaciones 17 6 18, caractérizado
porqﬁe el segundo perno excéntrico estd dispuesto sobre el
primer perho excéntrico, y presenta el mismo sentido de gi-
ro, al doble nimero de revoluciones que éste.

31, Un dispositivo de avance de acuerdo con una
cualgquiera de las reivindicaciones 17 6 18, caracterizado
pdrque.el segundo perno excéntrico estd dispuesto sobre el
primer perno excéntrico, y presenta el sentido de giro con-
trario, a un numero de révoluciones cuatro veces mayor que
éste.

32, Un dispositivo de avance de acuerdo con uma
cualguiers de ;as reivindicaciones 30 6 31, caracterizado
porque el segundo perno excéntrico.comprende wn casquillo ex

eéntrico, que puede girar libremente y que estéd soportado de
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.
ma£era coaxial coh respecto al primer perno excéntrico.

33, Un dispositivo de avance de acuerdo con la
reivindicacidn 32, caracterizado porque el segundo pernoreﬁ
céntrico estd conformade a2 menera de dos casquillos excén—
tricos insertados uno en el otro y que, a efectos de ajustar
la excentricidad, pueden ser hechos girer entre si y fija-
dos, y de los que el casquillo excéntrico exterior estd wuni~
do directamente, 0 bien a través de un elemento de acopla-—
miento, con el carro de alimentaciodn.

34, Un dispositivo de avance de acuerdo.con una
cualquiera de las reivindicaciones 32 6 33, éaracterizado

por una primere rueda dentads wnida con el casgquillo excén-

\

- trico exterior 'y soportada coaxialmente con respecto al pri-

mer perno excéntrico, y por una barra articulada, uno de cu-

 yos extremos estd soportado de mashera basculable sobre el

primer perno excéntrico de una excentricidad regulable, y
cuyo otro extremo estd conformado a_ manera de saliente de

soporte para un drbol intermedio, y estd conducido de mane-

ra movible sobre un arco de circulo concéntrico con respecto

al eje de giro del primer perno excéntrico, mientras que el
drbol intermedio sustenta en los extremos una segunda y res~
peotivaménte una tercera yueda dentada, de las que la segun
désrueda dentada engrana con la primera rueda dentada, mien—

tras que la ftercera rueda dentada engrana con una cuarta

1
v

rueda dentada fija.

35, Un dispositivo de avance de acuerdo con la

reivindicacién 34, caracterizado porque la cuarta rueda den—

tada estd. conformada como corona dentada en una brida de
acclonamiento fijada en la parte estacionaria del marco y

destinada a un 4rbol de accionamiento, que estd unido con un

B
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disco que sustenta el primer perno excéntrico.
36, Un dispositivo de avance de acuerdo con una
cuzlquiera de las reivindicaciones 34 6 35, caracterizado

porane el saliente de soporte de 1la barra articulada estd
conducidoreh una ranura del disco, de forma de arco de Qir~
culo y concéntrica con respecto al arbol de accionam;e;ﬁo.

37. Un dispositivo de avence de acuerdo con ﬁna
cuzlquiera de las reivindicaciones 34 a 36 y 30, ceracteri~
zado porque la cuarta rueda dentada es una rueda de dentado
interior. |

38. TUn dispositivo de avance de acuerdo con una

cualquiera de las reivindicaciones 34 a 36 y 31, caracteri-

~zadd porqué la cuarts rueda dentada es una rueda de dentado

exterior.

39, Un dispositivo de atvance de acuerdo con una
cuglouiera de las reivindicaciones 32 é 33, caracterizado
porgue el elemento de acpplamiento es una biela; porque coa
xialmente sobre el primer perno excénitrico estd sustentada,
de manera éue puede girar 1ibremente,.una primera rueda den
tada de dentado interior, en la que estd dispuesto un perno
de manera giratoria, que sustenta un manguito en el que en-
caja de modo deslizante 1@ biela; porque coaxialmente con
respecto al primer perno excéntrico, estd sustentada una se-
gunda rueda dentada, que puede girar libremente y que estéd
unida con el casquillo eicéntrico 0 respectivamenje'con uno
de los casquillos excéntricos del segundo perno excéntrico,
y porque sobre un disco gue sustenta el primer perno excén-
trico, o bien sobre un carro que sustenta el perno excéntri
co y que es desplazable en un disco a efectos del ajuste de

la excentricidad, estd fijada de manera giratoria una terce-
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ra rueda dentada, gue engrana, tanto con la primera, como
también con la segunda rueda dentada.

“40, Un dispositivo de avance de acuerdo con una
cualouiera de las reivindicaciones precedentss, caraciteri-
zado porque la relacidn entre la excentricidad del priner
perno excéntrico y la excentricidad del segundo peruno excén
trico, y respectivamente la relacién de la amplitud de la
comﬁonente de movimiento basada fan éolo en el primex pernod
excéntrico, y la amplitud de la componente adicional ds movi
miento, es menor gue 9 : L.

41. Se reivindica por ltimo como objebto schire el

[42]

gque ha de recaer la Patente de Invencidn que se solicitas
UN DISPOSITIVO DE AVANCE PARA TA ALTMENTACION DE MATERIAL A
MAQUINAS O DISPOSITIVOS. . . ’

Todo conforme queda descritec y reivindicado en la
presente memoria descriptiva que consta de sesenta y ocho

pédginas mecanografiadas y dibujos que se acompafian.

Madrid 15 de febrero de 1978
! BERNARD(, UNGRIA
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