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MEMORTA DESCRIPTIVA

La presente invencidén se refiere al trabajado de
troncos de -é.rbol, y més particularmente a una méquins deg
cortezadora de dichos troncos, que realiza los citados trag

bajos en el ciclo de produccién de elementos de madera en

Como es conocido, para realigar elementos de madg
ra a pér'bir de troncos de 4rbol es necesasrio, en primer lu
gar, descortezar y cortar los troncos. Para descortezar
los ironcos existen miquinas sdecusdas: se conocen ya mé-
quines descortezadoras en las que los troncos a descorte-
gar se hacen rodar entre cintas abrasivas opuestas, méqui-

nas descortezedorss en las cuales la accién de ineisién sg
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bre la corteza es confiada a una fresa redonda dotade de
un movimiento relativo de rototraslacién respcctova los
troncos, y méquinas descortezadoras en las cusles los tron
cos son arrastrados con movimiento axigl entre unas ocuchi-
1las eldsticamente acopladas 8 ﬁﬁ eicm;nto anular éiratorio

",

que circunda el eje del troncb. [

Todas estas miquinas descortéezadorae actuslmente
conocidas presentan inconvenientes gue limitan sus posibi-
lidades: por ejemplo, las miquinas que ufilizan cintas sbra

sivas opuestas producen un. redondeado:del tronco alrededor

~ de su eje central, es decir.la eliminacién de las irregula

ridades o protuberancias del tronco en sentido transversal
a su eje de desarrollo, redugien@c con' ello notablemente

la cantidad de materigl obtenible del mismo tronco, dado

-que.son utilizables también lee porciories reducidas e inte-

rrumpidas de maders que, desde dichas irpegularidades y en

gsentido transversal al tronco, pueden obtensrse. = = = — =

Las miquinas que utilizan fresae tienen el inconve
niente de ineidir muy ficilmente el tronco en los momentos
en los que, por cualquier razén, se reduce el movimiento
relativo entre fresa y tronco y ademfs las fresas, que en
lg préctica son diagos deldigcrgtas d;monsiones puestos en
rotacién alrededor de su eje a elta velocidad, resultan ex
cesivamente ruidesas y fastidiosas para el personal que con



. ,. Las miquinas que utilizan cuchillas eldsticamente
acop}gﬁas & un elemento anular,qugicircunda el eje del tron
¢0, y que es puesto en rotacién mientras el tronco es empu
Jado axiglmente por medios adecuados de arrasire dispuestos

5e S cpriiapta arriba y cqrrientg.abajo;delﬁelgmento anular, ob
;;engn‘hggqqg pequltgdqa.gn cuento el.descortezado sin re-
QQQQegdq:§e un fronco y sin incisiones y excesivo ruido de
.,trabgqokrpe;o resultan particularmenie costosas por la me-
cesidad, no superable por otra parte,.de prover un cojinetve
10, - dgidiﬁenqiongs miy grandes, del-orden del metro, sobre el
. oual se monta dicho elemenfo snular que sostiene las cuchi-
.. 1llas. El coste. de 'este. eo;]ix;xete_ es tembién imputable al he-
cho de que las cuchillas deben ser meviéas-a gren velocidad
-y resistir numerosas solicitaciones: por las irregularida-
15¢° . des:del tronco. Ademds, esta mfquina deéscortezadora no es
| capaz de aceptar,:para el descrotezado, ironcos superiores
© - al difmetro definido por la méxima distancis reciprocs en-
tre dichas cuchillas ni troncos de lengitud inferior a la
. ~distancia entire los medios de arrasire previstes corriente
204 : arriva. ¥y 'Qorri’ente ‘abajo' del elemento snular que sostiene
+.+'1gs euchillag, == - - = = e v e d o cec e a e -----
it .. 'Todas las miquinas antes cifadas presentan, ademés
S U Ioé'inconvenientgs propios ye mencionados, un inconvenien
ta de fondo conectado al procedimiento de trabajado que rea
95,  1izen las mismas: es decir conectado con el trabajado de

troncos substancialmente enteros que se dividen después de



ser descortezados, Efectivemente, los troncos en’ elabora-
cién presentan no sélo irregularidades en el mentido ‘dieme
tral, sino también y sobretodo ejes do'iimctria-loﬁgitudi&
nales no rectilineos y muchaa Veces my - 1rregularss. Este
5 “hace que, cuando los troncoe son pueston en rotacién alre’
dedor de un eje subutancialmente longitudinal, 0 también
cuando simplemente los tronooa se haoen ‘avenzar a través -
 de un paso obligado, fijo en sentido trannversal alﬂf;anoo,
§8 producen fuertes dasplazamientos y oaoilaeionea en el ex
10, tremo del tronco que pueden hacer aiffeil el trabajo y que,
en cada caso, requieren érganoa de soporto Yy guia para el
tronco particulanmente sobredimensionados y estructurados.
Fn el limito, cuando los troncos son particularmcnte excén

triooa, el descortezadc do los miamos rasulta imposible. -

15, o Dada esta situacidn, surgo el problema téonico de
'idear un nusvo procedimiento de trabajado de tronoos el cual
permita el empleo fécil {nocluso de tronOOI muy oxcéntrioos,
Y el ‘concomi tante problema técnico de 1a realizaoidn de una
nueva méquina descortezadora que. adem&a de aprovecharse de

20, "dicho nuevo procedimiento, prcsentc caractoristioan propias

| capaces de superar los inconvenientel espeoificos de las

‘a.c‘tuales méquinas descortezadoras. i e e e m . -

la funcién de le presente invencién es .aportar la
solueién de dicho problems téenico conectado con la ides
25. del nuevo procedimiento y de la nueva mégina que realiza
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n el 4mbito de esta funcién principal; es el objg
tivo de la presente invencién la realizacién de una méquina
descortezadora en la que la carga de los troncos en la zona
de trabajo tenga lugar automibticamente, asi como también

5 la descarga cuando los troncos estin descortezados. - - - -

Otro objetivo es la reslizacién de una méquing des
cortezadora capaz de actuar sobre troncos de cualguier did-
metro, inclpso muy elevado, sin redondear las irregularida-~
des fransversales del tronco, pero siguiendo du desarrollo,
10; ¥ capaz de por otra parte de descortezar troncos de minima

longitud, ineluso inferior &l metros - - - - == -~ - -~

Se ha constatado, por otra parte, que dichos medios
de sostenimiento con troncos particularmente irregulares da
ban lugar también a saltos de los troncos, no comprensables

15; de ningdn modo con los movimientos del carro que soporta
las herramientss de corte, por 1o que un vlterior objeto de
la presente invencién es el de proveer une esiructura y un
funcionamiénto de los érganos que prevean el sostenimiento
de los troncos, en fase de descortezado, y que hagan posi-

20;. bles las elaboraciones precisas y cuidadosas incluso en ca

g0 de troncos con dimensiones transversales muy irregulares.

Otro objetivo es el de realizar Srganos de alimen-
tacién para dichos medios de sostenimiento que garanticen

a estos Ultimos la méxima funcionsglidad, === = = = = -«
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0tro objetivo es el de reaiiiar—una'médﬁina'deséfm
cortezadora perfeccionada como la anteriormente citada, la
cual resulte capaz de un ritmo de trabado’particularmeﬁféﬁ
elevado y pricticamente privada de puntos muertosio fages no

Un dltimo objeto de 1a invencién es ol de realizar
una méquina perfeccionada robusta. econ6miou. poco volumino
Ba y no ruidoaa, segura ¥y adecuada para trabajar oualquicr

'Ventajosamente, pegin la iﬁvaﬁcidn, esté prevista
ung miquina descortezadora de troncos 1a cual se. caracteri
za porque eomprende: medioa de sostenimionto de un tronco _
cortado en longitud a la mddida do los elementos 2 obtener,

modios aptos para poner en rotacidn dicho tronco eobre di-

chos medios de sostenimiento, alrededor de su eje de_desa-
rrollo, medios de alimentacién y descarga de.digho tronco
respecto a dichos medios de sostenmimiento, un carro despla
zable tanto ortogonalmente como paralelamente a dicho ejé
de desarrollo de dicho tronco, medios de mando y- control ap
tos para desplazar dicho carro en funcién de las dimensio-
nes de dicho tronco, y una pluralidad de duchillas acopla-
das elésticemente por una parte s dichoe carro y eptaes, por
la parte opuestas, pars incidir y arrancar la corteza de di
cho tronco cusndo el mismo es puesto en rotacidn sobre di-

chos medios de mostenimiento y dicho oarro se desplara pa-



ralelamente a dicho eje de desarrollo, = = = = = = = = = =

Ulteriores caracterfsticas y ventajas resultaréin
ds la desoripcién de una forme de realizacién preferida, pe
o no exclusiva, de la invencién, ilustrada a t{tulo indica

5+ ' tivo y no limitativo en los plsnos anexos, en los que: - -

. la figurs 1 muestra esqueméticamente, en vista la-
terial, una méquina descortezadora segin.la invencidn, en
‘la cual, paramyor claridad, la estructura de soporte de la

: misme estéd simplificada y esquematizadaj - = « -~ - - - - -~

. 10. - - ., -la figura 2 representa un detai_le_ de la méquina de
' . le figurs. 1 y hace resgltar algunos.érganos suxiliares de

la mfquing} == === == - = o= - - — -

e

" la fi'.glira','s' es wna vista frontal, esquemitica y
' siﬁpiificada,k de a;lgunos rganos de la néquine ilustrada en

- .1'5;'. iaélfi'guras anteribres; - - e e~ e - . .- .- .-~

la figura 4 muesira en conjﬁn‘bo, segin una seccién

. lateral, uns varisnte de la méquina segin la invencién; - -

‘la figura 5 representa una porcién aislada de la

. méquine -de la fig. 4 en una fase diferente de funcionamien

20. 0]y === mm == e .- ——— - -————---

lag figuras 6 a 14 muestré:gi, esquenéticamente, 1os
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brganos de la mAquine segin las figs. 4 y 5 en fases de. trg
bajo s’uéesivas, desde el acoplamiento con tronco acabado: de
alimentar s la descargs del mismo después de completar la

elaboraeidn' - m e e aw e wm e e ws W 5. MM e Gm SR WR e WS R Leel.ew P

' Con referencia a las figura.a 1 & 3y ¥ particular-
mente a la figura 1, para la elimi:}go:t_i‘r}ﬁde‘ la cortesza en
un tronco 1 estd prevista una An'x'é.quizia &eééqrtaz_adora que,

en resumen, presenta una srmadura de soporte 2, medips de
sostenimiento de un tronco 1 y medios aptos pﬁra poner en
rotacifn el tronco 1 alrededor de su eje de délarrolld, oon
juntamente indicados con el nimero 3 y que definen una espe
cie de cuna mévil; medios de alimentacién 4 aptos ﬁar‘a_pre-
sentar automiticemente, uno despude del otro, unos troncos
1 sobre la cuna mévil 3; medios de descarga 5 aptos para
alejar un tronco 1 ya descortezado de la cuna mévil 3; un
carro 6 mévil paralelamente a la lfnea de demarrollo del
tronco 1, dimpuesto sobre la cuna mévil 3, gracias al acopla
miento deslizable con un grupo puen;be T que me dosarz;olla.
también paralelamente a dicho tronoo 1y mdvil en sentido .-
Ver‘hical por a,copla.mien'bo eon 1a amadura da soporte -2; me~
dios de mando 8 aptos para dosplaza.r ol carro 6 respeoto al
grupo puente T v medios de mando 9 (figura 2) aptos para
aopor’car, por medio de dicho grupo puente 7, el carro 6; me
dios de control 10 aptos pera mendar dichos medios de mando
9 en funcién de las dimene’ionés del troncg 13 ¥ cuchillas 11

acopladas de maners oscilente al carro 6 y que presentan los
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extremos activos aptos para incidir y arrancar la corteza

1a del trYONE0 10 = = = @ = = =@ - - - - -—-——-——---

Més particularmente, la armadura de soporte 2 es~
t4 aubstaneialﬁente definida por un par de montantes late-
rales paraslelos y verticales 2a unidos por perfiles 12 y
que sostienen, junto con dichos perfiles, los distintos §r
ganoe de la méquina. Por lo menos uno de los montantes 2a
estd ademfs solidarizado con un montante vertical 13, un

borde del cual estf conformado en cremallers, = = = = = =

La cuna mévil 3, que realiza dichos medios aptos
para poner en rotacién el tronco 1y los medios de sosteni
miento del tronco 1 en posicién de trabajo, comprende un
&rbol de base 14, sobre el cusl estén caladas una plurali-
dad de ruedas dentadas 15, un primer &rbol de retorno 16 ¥
un segundo &rbol de retorno 17 qd;“presentan enflogas rue=-

das dentadas y que forman, en seccién transversal, una es=-

"pecie de V, de la cual el rbol de base 14 es el centro in

férior, y una plurslidad de cadenas de reforno 18 que wnen
los 4rboles de retormo 16 y 17 al frbol de base 14 en co-

rrespondencis con dichas ruedss dentadagse == = = == -~

El 4rbol de base 14 estd sostenido de modo girato
rio por la armadura de soporte 2 y presenta en un extremo
una poles de mando 19 acoplada directamente a un ‘motor

elctrico. ElL &rbol de base 14, sl girar, manda las cadenas
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de retornc 18 sobre las cuales me apoya .el. tronco .1. Venta-
josamente, las cadenas 18 pueden sstar dotadas de resalies :
aptos para engrenar con el itronco 1 para ponerlo en rotacidn
alrededor de su eje de desarrollo, Como muestra la figurae
De 3, este eje de demarrollo de trongo 1 puede considerarse
rectilineo en cuanto el tronco estd ya cortado a medida de
la utilizacién prevista y por tanto presenta una longitud .
que, aproximadamente, se puede considerar del orden de ta-

mafio del difmetro para los troncos més grandes, = =.= = -

10. En la préctica el taco o tronco cortado 1 puede
ger fécilmente inmertado entre dos montantes 2a separados
entre sf en una medida voluntaria. Dichos medios de alimen
tacién 4 estén dispuestos adyscentes a la cuna mévil 3y
gomprenden un plano inclinado 20 de '‘moporte gobre -el,, cugl. .

15. estdn dispuestos los troncos, yuxtapugetos, un tope 21 pueg
%0 en el borde inferior del plano inclinade 20 y un eleve-
dor 22, que comprends una porcién 20sa, del plano inelinedo,
y apto para elevar el ironco 1 empujando mobre el tope 21
hasta que el troneo supera el tiipe y cae en la cuna m6v11‘

20. 3. En detalle, el elevador 22 presenta la porcién 20a del
plano inclinado 20 acoplada, a través de un brago 23, a un
eje de rotacién 24 desplazado respecto a la proyeccién en
planta de la porcién 20a, y presenta ademés un ¢ilindro
oleodinimico 25 que mands la rotaeién del brazo 23 respec—

25. to al eje 24. El plano inclinado 20 puede tener una longi-

tud cuslquiera para sostener un nimero arbitrario de tron
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cos o descortezar. = = = = = = = = = = = i .

Dichos medios de descarga 5 forman parte integran
.__'f_:e de. '.L.al, cung mévil 3; los mismos estén definidos por una
., Placa de palsnca 26 articulade sobre el frbol de base 14
5. . .. ¥.que por un extremo sostienen el primer &rbol de retorno
..16,’ m:l,ep‘b_ras que la parte opuesta, respecto al &rbol 14,
. es}4 acoplada con un segundo cilindro oleodindmico 27 apto
para hacer oscilar la placa de palsnca 26 de la posicién
“normgl de trabajo mostrada en la figura 1, en la cual el
10, - primer 4rbol de retorno 16 colabora oon el &rbol 14 y con
,-..8l s,ééy.md,o &rbol de retorno 17 pars definir diche cuna, hag
te una posicibén de abatimiento para.la cual el tronco 1, ya
.despprtgzado, resbala por la cuna mévil 3, asimiiable a un

154~ - ... _ . - Por encima del tronco 1, dispuesto sobre la cuna
. mévil, 3, estd previsto dicho grupo puente T mévil en senti
: -do yvertical y que sostlene de forma deslizante el carro 6,
... .gobre el oual estén acopladas. las cuchillas 11 aptas para
' inecidir y arrancar la corteza 1a. Como se ve en la figura
20, . 2, el grupo puente 7 estd formado por un perfil en forma
| .- de .cajs 28, que se desarrolla paralelainente al érbol de ba
.. pe 14 y que, a través de las expansiones conformadas 29, se
. . .. acopla de forma deslizante, s modo de cursor, con dichos
montantes verticales 13 previstes en correspondencia con

'25. . -+ - los montantes 2a de la _amadura de- soporte 2. En particular,
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cada expansilén conformads 29 presents uns poreién plegade -
29a que envuelve cada montante vertical 13+ Este dltimo
presents, en la parte opuesta, dicho perfil dentado+en cre:

mallera gue se acopla con un engransje 30, solidariorgira-

_toriamente. con el perfil en forma de ocaja 28y = = = = = =

El perfil en forma de caja.28 sosbiene .el carro 6
con interposicién de una placa de gufa 31, representada en
la figura 3. Como ya se ha indicado, el movimiento de trag
lacién del carro 6 a lo largo de la placa de gufa 31 se
obtiene por medios de mando de la traslacién del carro cons
tituidos por un tercer cilindro oleodinémico 8, mientras
que el movimiento de descenso.y msubidm del carro se obtiene
por medios de mando de movimiento de traslacién vertioal,
realizades por un cuarto cilindro oleodinfmico 9 (figura 2)
que se asocia, por une parte, a la .armadgra de soportes 2

¥y pOr la otra, a la expansién conformeds 29, = = = = = =

Fl carro _6 sostiene ventajomamente dos grupos por
taherremientas 32, cada wno de los cuales esté dotado de wna
serie completa de cuchillas 11 para incldir y arrencar la
o'orteza 1a. Por lo menos uno de ‘loﬁ‘ \dO! grupos portaherra-
mientas 32 es posicionable a una distancia elegible del
otro grupo portaherramientas por medio‘ de una fijacién en
correspondencia con acanalgduras 33 prac’aicadaa g lo largoe

de la lines de desarrollo del carro 6. = = = = — = = <=

Como se ve en las figuras 2 y 3, los grupos porte
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herramientas 32 sostienen cada uno tres cuchillas, una para
ineidir y dos para errancar, giratoriamente y paralelamente
articuladas independientement'e entre af sobre un pequefio

&rbol 34 sostenido entre dos slas 35 que sobresalen del gru

Po 32 por la parte opuesta a la que esthd acoplada sobre el

"ecarro 6. En particular, cada una de las cuchillas 11, dis-

tinguidas en cuchillas para el corte 11a y cuchillas para
arrancer 11b, estéd articulade giratoriamente sobre el &rbol
34 a trevée de una pelanca 36 que, en la parte opuesta al
punto de articulacién, sostiene la cuchilla 11 misma y un
pivote ‘37 acoplado con un muelle de traccibn 38 quey en el
extremo opussto al que estd acopledo el pivote 37, esté
fijado el grupo portghermamientas 32, Como se ve en la figu
ra 2, el acoplamiento del muelle de tracqidn 38 &l grupo
portaherramientas 32 tiene lugar a trayés de una tapa de co

berturs 39 y un soporte regulable 38a sostenido por la tapa

9, ~=mememmee e e e - e — -~

 Los citados medios de control 10 estén representa

doe en la figura 1, en posicién de trabajo, y en la figura

‘2 en posicidén de reposo. Se observa que dichos medios de

control 10 gomprenden un brazo articuledo 40 ‘sostenido so-
bre un perno 41, de eje paralelo a la direceién de desarrg
110 de ls place de gufa 31, y sostenido por una placa con-
formada 42 solidaria del perfil en forma de caja 28, El
brazo ai‘ticulado 40 sostiene en un extremo une rueds 43

dotads de wn eje de rotacién paralele al eje del tronco 1
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Yy en la préctica, exactamente superpuesto pn.pgaipidn sepa
rada al drbol de base 14, En la partq:opuosﬁé,,é;fbrgzc ar-
ticglado 40 estéd acoplado a un segundo mucllo_da‘trgpq;Qn
44 qﬁe, por un extremo, estd acoplado gwla‘placg,cqnfqgmgda
42, Est4 previsto que al brazo articulade 40:eat6n,a§9ciar;
dos unos interruptores aptos para detectar el posicicnamien
to angular del brazo respecto a una posicién de equilibrio
y eptos para mandar, segin el desplazemiento del brazo 40,
respecto a dicha posiciébn, el ouarto cilindro oleodindmico

9 para ls elevgcién ) 4escanso del carro 6. Por ejemplo, di
chos interruptores mendan el descenso del carro 6,hagta que
el brazo articulado 40 slcanze una deberminada posicién en
la cual la rueda 43 es presionada con una clierta fuerza so-
bre el tronco 1, por aceién del_spgundg,mnqlla de,ﬁraccién
44, y les cuchillas 11 son presionadas conira la corteza 1a,
por accién del muelle de tracoién 38. Dichos medios de con-
trol comprenden, ademfs, un servomecanipmo qus, segin el dif
metfb del tronco 1 a deseortczdf. y'por tanto segin la posi-
cién del grupo puente 7, actian sobre el torccr'cilindro
oleodinémico 8 para imprimir allcarro una‘ﬁelocidéd més o me

nos elevada de traslacién paralelamenfa al djc dol'tronco 1.

El funcionamiento de la méquina antes descrita es

el siguientey = = = = = - - mmmmme-- - - .-

Los troncos a descortezar estén inicislmente dis-
puestos sobre el plano inclinado 20 de los ﬁ;diosidd alimen

tacién 4 y el tronco de fondo, més préximo a la zona de tra-
.3, 2

e

—
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bajo de la méquina, es sostenido por el tope 21. Cuando se

quiere inicier el trabsjo es mendado primeramente el eleva-

dor 22 y en partioular el cilindro oleodinémico 25 que, ha-
- c:\.endo sobreaa.lir su véstago, obliga al brazo 23 a girar al
'rededor de 1a articulacidn 24 hasta que el tronco de fondo,

'.sobre el plano inclinado 20, supsra el tope 21y cae en la

cuns. m_6v11 3 sobre las oadenas de retorno 18. Es entonces

mandado éi descenso del grupo puente 7, a través del cuarto
cilindro oleodinémico 9, hasta que la rueda 43 topa contra
el tronco 1y el brazorartioulado 40 cede, -aproximéndose al

" grupo puente T, y acciona un interruptor de paro del descen

g0-del grupo puente 7. -~ - - e - emc oo c oo -o---

Como se Ve en la figura 1, cuando el grupo puente

Ty Yy por tanto también el carro 6, ha alcanzado su posicién

. de ‘hra.bajo, las cuchlllas 11, cuyas puntas eeté,n en contacto

con 1a corteza 1a, obligan a las corraspondientes palancas

_ 36 & girar alrededor del Arbol. 34, en contra de la accién

. del muelle de traccién 38. Estd previsto que inicialmente,
_comp muestra la figura 3, el carro 6 esté dispuesto al final

de ;:a:zjr;‘ra... El mando de svance sl carro se da por el tercer

_cilindroe oleodinémico 8 y, simul t4nesmente, tanto el Arbol

de base 14 como el primero ¥y el segundo &rboles- de reforno
16.y 17 y las cadenas de retorno 18 se hacen girar por man-
do sobre la polea 19. EL tronco 1 que se apoys sobre las cg

denas. de retorno 18 es por tanto obligado a girar alrededor

.de su 1fnea de desarrollo longitudinal y los movimientos com

binados de traslacifn del carro 6 a 1o largo del grupo puen
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te 7 y 'de rotacién del tronco 1 confieren a las cuchillas 11
un movimiento relativo de rotrotraslacién helicoidal sobre
la corteza 1a dque gradualmente provoca el completo:descorts

{

Cuando, ocomo en la figura 3, estén previstos dos
grupos portsherramiéntas 32, cada uro de ellos con cuchillas
11, o8 suficiente una carrera substincialmente corta dé1.car

rio 6 para bubrir toda la longitud del’%rbncb 1o = == .

¥l descortezado tiene lugar respetando eventuales
irregularidades en la seccién traneversal del tronco’'{ por
cuanto, por accién de los muelles de traceidn 38, las cuchi
1lles 11 se mantienen siempre en estrecho contacto con el

tronco 1 pero sin forzar ademfs un cierto limite. - - - - -

En cuanto el descortgzadé ha ﬁgtminAdo. el tronco
1 es amtomfticamente descargado por accifbn @el segundﬁ_eilig
dro oleod;némico 27 que hace gira: la placae de palanca 26
que sostiene el primer 4rbol de retorno 163 el tronco 1.no
sostenido ya simétricamente en la ﬁase;'rueda.fuera de la cu
ne mévil 3. Bl grupo puents T y el carro 6 se haocn-subir de
nuevo inmediatemente y por tanto el ssgundo cilindro oleodi~
némico 27 lleva de nuevo la placa de leva 26 a la posicibn,

inicial, preparada para una sucesiva elaboraciéne = = - - -

En la miquina descortezadora antes descrita es ven
tajosamente insertado un,trbnco 1 ya cortado a medida'dg los

elementos a obtener del mismo. ------ - o o e e
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Con referencis shora a las figuras 4 a 14, la mé-
quina descortezadora esté substancialmente egtructurada, por

10 que respecta a la armadura 101, al carro 102, los medios

. de mando y control del carro 102, ¥ las cuchillas 103, como

ge ha descrito en relacién a las figuras 1 a 3¢ - —- - ==~

Los perfeccionamientos segin la invencién estén

" particularmente referidos a los érganos de alimentacién y
" descarge de 10s troncos y a los medios que sostienen y ponen
_en rotacibn los troncos dqurante el descortezado, realizado

: por las cuchillas 103, desplazados por el carro 102. == =

En detalle, segin la invencidn; estén previstos
medios de sostenimiento, y mediossaptos paras poner en rotacién
un tronco acoplado a dichos medios de sostenimiento, consti
tuidos por mendriles que acoplan coaxia;mente, por partes

opuestas, un tronco en fase de descortezadd, = = = == ==

Dichos mendriles (figs. 4 y 9) se distinguen en un
primef mendril 104, mévil en sentido axisl, y un segundo mag
dril 105 fijo en sentido axial. EL primer mendril 104 esté
mandado por un primer pistén fluidodinémlco 106 coaxial con

el mismo (figura 9). Respecto a 1a rotacién, el primer man

 dril 104 es loco alrededor de su eje mientras que el segundo

mandril 105 es el mandril motor, mandado por un grupo motor
107 movide por si mismo. Ambos mandriles estén sostenidos
por los montantes de la méquina y precisamente el primer

mendril 104 por un primer montante 108a y el segundo mandril
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105 por un segundo montante 108b. « = = = = w - =« w =« =

Dichos mandriles se diferencian entre s{ t{ambién
porque presentan diferentes elementos de fijacién con las
bases cortadas de un tronco 109: més precisamante el primer
mendril 104 comprende unos primeroc elamentoa de fijacidn de
finidos por unos primeros dientes . 104a més 1argos y afilados
que los segundos elementos de fijaciGn, ‘definidos por unos

segundos dientes 105a del pegundo mandril 105, = = = = = = =

Ello tiene como importente consecuencia el hecho
de que el primer mandril 104 se acopla més sélidamente con
el tronco 109 que el sagundo mandril 105. ¥l significado de

este fenémeno seréd explicado a continuacifn, = = =« = = = =

Los mandriles 104 y 105 estén dispusstos coaxisles
en una zona de la miquina due, como muestra la fig. 4, es
préxima a1l carro 102 y & las cuchillas 103, esto es sensib}g .
mente elevads y en la proximidad de un lado de la méquina
que se prevé interesado’ por los érganos de descarga. En la
fig, 4 estos érganos estén representados por un planc ineli
nado 110 provisto de alas laterales 111 de gufa, que se in-

gertsn hasta debajo de los mandriles 104, 1054 = = = = = =

Segn la presente invencién, los Srganos de alimen
tacién para el recargado sutomitico de loartroneos 109 sobre
108 mandriles estén definidos por un transportador 112, pre
ferentemente del tipo de plsno inclingdo sobre el cual pue-

den ser dispuestos, paralelos entre sf, varios troncos 109
el
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e descortezar, por una plataforms 113 apta para recibir el

tronco 109 .del transportador 112, por medios de regulacién

114 de la posioién de la plataforma 113, y por medios de
- frsnsferencia 115 de un tronco de 1a plataforma 113 a los

‘mendriles 104 y 105, — = = - = f e e e e - ———

Fn detalle, la plataforma 113 ‘estd constituida por

un’ elemento en foxrma de cuna 116, apto para acoger en posi-

cién es‘bable un tronco 109, y mévil en sentido vertical en-
‘bre dos pos:.ciones extremas: una infer:.or o posicién de car
ga, ilus‘brada, en la fig. 4, dque permite el recargado de un

tronco del transportador 112, ¥ una superior 0 posicién opg

' ra.tiva, ilustrada en la fig. 5 que]leva un tronco 109 a

una. posicidn de fijacién adecuada para la transferencia del

tronco entre los mandriles 104 ¥ 105, = === =====

La poeicién de fi;)acidﬂ de los troncos 109, sobre
el elemento en forma de cung 116 de la plataforma 113, esté

esta.blecida en ﬁmeién de la posicién final del eje central

del tronco 109 sobre el elemento en forma de cuna 116, posi

o cién final rigurosamen‘be fi;]ada previamente, y no en fun-

oidn da la posicién final o posicién operativa del elemento

116, . yariando esta €ltims en funcibn de las dimensiones dia

 metrales de los tromces 109, == ===~ ===~ ~"""""

'Para definir esta posicidn de fijacién de un tron

co con su eje central siempre a la misma. altura estén previg

‘Bos diohos medios de regulaciGn 114 que comprenden un sensor
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de paro 117, Sptimo o mecénico, insertado en orifieio coliso
vertical 118 de un montante y sobressliente hacia el inte~
rior de la méquina de modo Que pueda interferir con la’ auper
ficie superior de un tponco 109 levantado por la platéiérma
113. El sensor de paro 117 estd posicionado simétrico con el
elemento de cuna 116, respecto a la posicién prefijads de fi
jacién del tronco y se mentiene siempre en esta posiéiSn de
simetria por medios adecuados realizadbé*por un par de crema
1leras verticales enfrentadas y que mahdan una rueds Ynica
dentada interpuesta., Como muestran las figuras 4 i 5;'una
primera cremallera vertical 119 asociada al elemento de cuna
116, mientras que una segunda cremallera vertioal 120 anté
directamente asociada al sensor de paro ‘117. Lae dos crema-
lleras se desplazan en direcoionesVOpueStﬁs; pero aﬁ framoa
rigurosanente igusles, realizado ello por la presonéia de
una ruedas Unica dentada 121 que menda a ambos. Para'fijar el
sensor de paro 117 en posicién rigurosgmente simétrieca al
elemento de ouna 116, respecto a la posicién de fijacidn men

cionada que prevé el eje de tronco a la alturs rigurosamente

‘definida, existe una mordaza 122 apta para fijar el sensor

117 sobre la sogundé cremellera voiti&&l'izo-.ﬁu eQidentc,
como se verd a continuacién describiendo el fuineionemiento
de la miquina, que una vez determinada, dicha posicién de
simetr{s se mantiene respecto a su centro previsto, que coin
cidirﬁ con el eje de un tronco 109 cuando, como en la figura
5, el elemento de cuna 116 y el sensor de paro 117 pasen a
ocupar posiciones dismetralmente opuesias respecto a un

tronco. ————————— d--—-—-------
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Isé posicién sleanzada por un tronco en la figura 5,
por accidén de la elevacién de la plataforma 113 y del paro
del sensor de paro 117, es dicha posicién de fijacién por
cuanto la misma permite ala intervencién de dichos medios de
trensferencia 115 que llevan el tronco 109 del elemento de

ouna 116 a los mandriles 104 ¥ 105, = = = = = = = = = = = =

Dichos medios de transferencis comprenden dos bra '
Zzos articulados sobrs un Arbol de soporte 123 paralelo-a los

mandriles, y precisamente un primer brago 124 deslizable

axislmente sobre el &rbol de soporte 123 y dispuesto en for

ma adyacente al primer montante 108a que sostlene el primer
mandril 104, y un segundo brazo 125 fijo axislmente sobre
el Zrbol de soporte 123 y adyacente al segundo montante 108b
que sostiene el segundo mandril 105. El primer brazo 124,
tombién deslizable axialmente sobre el Arbol de soporte 123,
es solidario del mismo respscto s la rotacién, mandada por
un segundo pistén fluidodinémico 126 dispuesto en correspon
dencia con el segundo brazo 125. También los brazos 124 y

125 presentan medios de fijacién opuestos definidos por dien

Vfg'es que estén, sin embargo, igualmente dimensionados entre

Eiq --.’,---."'----——-,‘.--—-----——---—

Fl scercamiento y el alejamiento reciproco de los
brazos mencionados se obtiene a través de un tercer cilindro
fluidodinémico 127 que presenta un véstago 128 fijado, en
ﬁogi.;cién regulable por un medio de un acoplamiento tuerca-

tornilio,' al primer brazo 124, -y de un cuerpor129 que forma
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parte el segundo bragzo 125. El tercer cilindro fluidodinémi
co 127 manda directamente el primer brazo 124, deslizable
sobre el 4rbol de soporte 123, e indirectamente, a través
del #rbol de soporte 123, el segundo brazo 125 = = = = = =

Un aspeoto original de 1la preaente inv;ncién o8,
en efecto, la realizacidn de un &rbol de saporte 123 elésti-
camente’ y axialmonte mdvil respecto 8 la méquina por medio
de muelles coaxiales 130 igualea entre sf y que actian entre
los extremos del érbol 123 y los mqnﬁaﬁtes?¢o la méquina.
Sin forzamientes, el 4rbol de soporte 123l§9bresa1e=pgr tan
to en igual medida, en un tramo A, ngambog;montantes 1082
y 168b“de la méquina, Pero el tercer cilin@ro fluidodinimico
127 qété dimensionado de modo que cuaﬁdézcl véstago 128 tien
de @ mandar el primer brazo 124 en posicién de méximo aleja
miento del segﬁndo brazo 125, antes dé‘realgzar completamen
te su cerrera pase s interferir con mo&;ou de bloqueo cons-

tituidos por el primer montante 1088, =~ = = = = = = = = -

La interferencia entre el primer montante 108a y
el véstago 128, o también el primdr ﬁfazo 124, ébligg al
mismo cuerpo 129 del bercer cilindro fluidodinémico 127 a
un desplazamiento axial, solidariamente con el segundo bra-
z0 125 y el érbol de soporte 123, en contra ‘de los muelles
130. Con A+B y con A-B estén respectivamente indicadas la
méxima dimensién sobresaliente y la minima Qimonsién sobre
saliente del Arbol 123 respecto a los ﬁontgntoa 108, = = =

Cualquiera que sea la.dimenlién eﬁ sentido axial
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del tronco 109 a transferir entre los mandriles 104 y 105,

el 'segu’ncio brazo 125 y el 4rbol de soporte 123 tienen un

: despl’a‘.z_ami_ento mé,ximo," en contra de 1o0s muelles 130, de di

cho valor B. Ademds, 1la posicidén de fijacidn del segundo bra

‘20 125 eon un tronco 109 es constante y corresponde a..,la. P9

,s,iei'd_n_de,equilibri_o del 4rbol de soporte 123, con resaltes

A igusles en ambos montantes de la méquina. Esta posicidn

del .segundo brazo 125 serd denominada a continuacién posi-

_ cién de repoed y ventajosamente dispone el plano de un extre
. mo qértado del tronco 109 en estrecha proximidad con el se-
. gundo ,x,naridril 105, fijo en senti_do,axia;, ¥l primer mandril
1044 rgévil,axzi.almente, deberé por tanto Q.esplazé.r un poco

en seﬁtido axisl el tronmeo 109, y los brazos 124 y 125, para
61 blogqueo del tronco entre los mendriles (figuras 9y 10).

‘Lo medida del desplazamiento estd dada por un valor C que,
'obviamente, ‘estd previsto inferior e dicho valor de despla=

. pamiento mAxiMO Be = == = = =@ = == = s o= oo ===

. Como se representa en las figuras 5 y 10, los man

R drilea 164 ¥y 105 se ingerten entre mordazas terminales 131
.',.‘de los bra.zos 124 y 125 conformada,s en forma de silla de mon

tar de modo que no interfieran con los mendriles mismos. El

centro de estas mordazas 131 coincide con el eje de los man

- driles 'y con el eje de un tronco 109 apre’cado entre los mig
. . IOB y an dicha, posicién de fijecién cuando aﬁn estd sosteni

.- dq per, ,el,_e'l,emento en forma de ouna 116> = === ===~ <

~ La méquina 'aeg\in la inveneifn comprende tembién,
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como e muestra en las figuras 13 y 14, wa elémento de’ tope,
132 posicionado préximo al primer mandril 104 en su posicién
de méximo alaejamiento del megundo mandril 105. Dicho elemen
to. de tope 132 estf previsto para -interferir con el tronco
109 cuando es desplazado por el primer mandril 104 ;n la fa
se de saparacién después de que se ha ?éiliiadéﬁéi”&3;p§§§g
ZAA0, = = = = = m e mm - - i PO
El funcionamiento de la miquina descortezadora -
perfeccionéda descritay serd precisade sobre la vase 3¢ las
figuras 4 a 14 que conjuntamente muestran un cielo gompleto

de trabajo. ------ an W= we o em o -'— L] - Q—- -:- - -

Inicialmente (figura 4) un tronco 109 es alimenta
do por el transportador 112 a>la_plataforma.113;“donda.seﬁi
inmerta en el elemento de cine 116 dispuesto.a nivel del trans
portador 112. Ia presencia de un trongo. 109 mobhre eI,elemnﬁto
de cuna 116 es detectada de cualquier medo conocldo, por .
ejemplo a través de un microinterruptor accionado por el pe
80 del tronco 109, Después es mandada, a través de la rueda
gentada 121, la elevacién del elemento de cuna 116 (figura
105) desde la posicién precedente de carga a una pﬁéi&i§n
operativa en la cusl el eje del %ronco 109 .estd a la misma
distancie del eje de los mandriles 104 ¥ 105 y del érbol de
goporte 123. DLa rueda dentada 121 acciona;l#.primora crema= .
llers vertical 119, en el sentido aue 1lleva a esta dliima
a desplazarse en sentido vertical haeia,arriba,\y'aimulﬁé;

neamente la ssgunda cremallers vertical 120, que moporta
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el sensor'de pero 117, en el sentido que la lleva a descen-
der, Conjuntamente, cuando el sensor de paro 117 toca la su
psrficie superior del tronco 109, el sensor y el elemento

de cuna 116 estén diametralmente opuestos respecto al tron—
co 109 pero simétricos adn pespecto a dicha posicién opera-
tive del tronco. De ello se deriva que el eje del tronco eg
té.aituado, en.el momento del paro mendado por el sensor

117, en el nivel deseado en altura, = === === == ==

Tn la posicién de fijacién el tronco 103 es tam=-
bién cenirado mobre las mordazas termingles 131 de los bra-
gos 125, Qque, como evidencia la figurs 6, estdn en posicidn
de m&xima separacién por accién del tercer eilindro fluido-
din&mico 127 que, & través del véstago 128, empuja el primer
brazo 124 hasta el primer montante 108a, y sucesivamente el
ssgundo brazo 125, con el cuerpo 129 del cilindro fluidodi-
némico, hacia el segundo montante 108b, venciendo la accién
de los muelles 130 que se oponen al desplazamiento axial
del &rbol de soporte 123y - - ==~ = - == -=====""

Cuando el tronco 109 esté en dicha posicibn de fi
jacién, un interruptor adecuado, por.ejémplo el mismo sensor
de paro 117 que cierra la elevacién de la plataforma 113,
mands el acercemiento de los brazos, a través del tercer ci
1indre fluidodinamico 127 (figura 7). El segundo brazo 125
se lleva a la posicidén de reposo determinade por la posicidn
de equilibrio del rbol de soporte'123, mientras que el pri-

mer brazo 124 es acercado lo suficiente para apretar el tron
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co 109 contra el segundo brazoe = = = = = - -

Es mendada inmediatamente después la rotaqidn de
loe brazos 124 y 125 (figura 8) 2 tra.véa del segundo pistén
fluidodinémico 126, mientras 1; plataforma M3y el olcmen-
to de cuna 116 son descendidos de nuevo hacia la posioidn
de carga para recibir otro troneco 109 del tranaportador 112,
Los brazoa 124 ¥ 125, girando solidariamente gon el érbol
de soporte 123, posicionan el tronoo fijado a los mismos,
por medio de las mordazas 131, axiales a loa mandrilos 104
y 105 (figura 9). Dada la posicidn fijada previamentc de re
poso del segundo brazo 125, el aegundb mandril 105 results-
r4 separado de una cara del tronco 109 en una medida prefi=-

Jada C preferentemente pequefla, — = = = = = ==« ==<-<

Se procede después al fijado dal “tronco 109 entre
los mandrilea (figura 10) mandando el primcr mandril 104,
mdvil en sentido axial, por medio del primor pietén fluido-
dinémico 106 que obliga el mandril a desplazarse axialmente

'para insertarse en une mordaza en forma do silla de montar

131 y después empujar el tronoo 109. sostenido ain por loe
brezos 124 y 125, en acoplamionto forzado oon el aegundo
mandril 105. Conjunbamente con el tronco 109 son desplaze-
dos después, por el deaplazamiento axinl del primer mandril
104, también los brazos 124 y 125 y el érbol de soporte 123.
El primer pistén fluidodindmico - 106 debe por tanto ser capaz
de vencerla reaccién eléstica de los muelles 130 sobre sl

grbol de soporte 123, -~ == = == =SS T T T - - -
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‘Realizado esto; los brazos 124 y 125 pueden abandg
nar.la presa sobre. el tronco 109, pasando de nuevo a 1la po-

sicién inicial de méxime separacién (figura 11) y volviendo

& dicha posicién de fijmoién para tomar otro tronco 109 posi

cionado entre tanto por la plataforma 113 (figura 12)s = = =

Mientras se dispone, como se ha dicho, un nueve
tronco a descortezar, el tronco apretado entre los mendriles
104 Yy 105 es trabajado por 1as cuchillas 103 como se ha deg

crito ccn referencia g las flguras 1 8 3. - - - - -

" Una vez terminado el descortezado (figura 13) los

mandriles se sepmven para sbandonar el tronco 109 ya descor

"~ tezado. Elio tiene lugar preoieamente'en‘upa primera fase

‘con-1a separacifn del tronce 109 de los segundos dientes

105a del segundo mandril 105 (figura 13), y en una segunda

”faég;qon'ia geparacién del troneo también de los primeros

dientes 104a. hivel efeeto, loe primeros dientes 104a son més

largos que 1os segundos dientes 105a y por tanto, cuando el

' primer mandril se desplaza nueVamente alejéndose del segun-
?do, son 1os dientes de este ﬁltimo menos profundamente inser

'xhtados 1os qne se separan primero del tronco. Los dientes del

primer mandril 104 se Beparan "g6lo ouando el tronco 109 in-

| terfiere con el slemento de tipe 132, El tronco 109 puede
' asi eaer 1ibremente gobre el plano jnelinadoe 110 de descar-
.ga. La separaciGn en dos fages del tronoo 109 de los mendri

V'les es necesaria, puesto que el segundo mendril 105 es fi-

jo en aentido axial y por tanto debe ger el tronco el que se
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aleja del mismo. Por otre parta esta solucién os vantajoaa
porque permito no complica.r la es'bruc‘bura del ugundo man--'

aril 105, ya. asociado a medioa de mando 107 para la rotacién.

La invencién alesnza los objetivos propuestosy -
Efectivamente, se han ideado nuevos nedios de soatenimiento
de un tronco en fase de descortezado 1os. mzalu, sostuniendo
¢l tronco en posioidn axial, rcducen en muchc el afu.c;tlo Iﬂ!o
irregularidad superfioial ° discontinuida.d diametral sobre
las ouchillas 103, y sobre fodo impiden cuelquier brusco sal
to u oacilacidn anémala del tronco 109. E= asi pocible un
tnba;jo més cuidado y rﬁpidn. i N acoplamiento de un tronoo
en posicidn coaxial ha comporiado sin emba.rgo una ru’cructu
racién de los érgenos de alimantac:l.tSn del tronoo que Ve.nta.-
josamente, con las soluciones, adoptadaa, son. capaces do ofre
cer la méxina exactitud de pouicionamiento, incluso oon la
méxima simplicidad estructural. En la realizacién de 19, mi
guina, todos los érganos ¥ las fases de trabaje hen sido eg
tudimdan-de modo que concilian 1a méxima aimplicidad es'bruc
tural con la méxima ﬁmcionalidad Y rapidez de realizaoi6n.
La méquina descortegadora ugﬁn la invenciGn presenta., en
efecto, tembién las ventajas de .evitar préctica.mente tiam-
pos muertos por cuanto la diaposioi.én prcvia de un 'broneo
al descortezado tiene lugar simultémamnte al dosaor‘bezado
de otro tronco y en la prictica las ouchillas tra.‘oajan inin

terrumpidammte‘ --------- -L - am o w am - - - v -~-- -

Las caracteristicas de universalidad de la méquina



- 20 =

son ulteriormente acentuadas por la posibilidéa de trabajar
troncoe con irregularidades dlametrales tambﬂén:muy acentua
das y también de longitud muy distinta, pudiéndose regular
la posicién del primer brazo 124 sobre el véstego 128 por

B 5¢ medio de dichos medios de tornilloy = = = = = = = = = - ~ ~

La miquina descortezadora anteriormente descrita
es un ejemplo de las ventajas obtenibles, pero se subraya
-que 1la méquina segin la invencién presenta caracteristicas
propies de originalidad y funcionalidad, tales como la ali-
10« mentaéidn y la descarga automdticas de los troncos, el cor-
te silencioso y répido de la corteza sin redondeado,rla ro
$acién de los tromcos con relacién a las herramientas, y 80
bre todo la capacidad de adaptarse a troncos de cualquier
difmetro del més pequefio gl més grande, as{ como de minima
15+ | longitud, y que confiere a la méquina una neta cafacteristi

cadeuniVBI‘B&lia.ad\‘ e e s w v e e e ow e v e e S

‘La invencién asf ideada es susceptible de numero-
‘sag modificaciones y variantes, que entren todas en el fmbi
to del concepto .inventivo. Ademés, todos los detalles son

20« substifuiblea por elementos técnicamente equivalentes. - -

En 1la préctica, los materisles empleados, asi como

las dimensiones, podrén ser cualesquiera segin las necesidadet

A los efectos consiguientes se declaran dé novedad
¥ propiedad para Espafia, sus territorios y plazas de sobera—

254 nfs, las reivindicaciones que siguen, =- - = = - ==- <=~

© e L [P
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REIVINDICACIONES

4+~ Parfeccionamientos en las mﬁquinai descorteza
doras de troncos, caracterizados porque la méguina !compren=
de: medios de sostenimiento de wn ‘Hronce cortade en-longitud
s medida de log elementos a oblener, mediog aptos para poner
en rotacién dicho tronco sobre diéhﬁs medics de somtenimien-
to, alrededor de su eje de ‘desarrollc, medios de aliméntacién
y descarga de dicho tronco respscto 2 dichow medics de ‘soste
nimiento, un oarro desplazable “tanto ortogonalmcntc oomo pa-
ralelamente & dicho eje de ‘dessrrollo dé dicho tronco, me-
dios de mando y control aptos’ para desplazar dicho éarro en
funcién de las dimensiones del tronco, y una blﬁiéiidid de
cuchillas acopladas eldsticamentes por una parte 8 dicho oa~
rro y aptas por la parte opueata para incidir ¥ arrancar la
corteza de dicho tronco susndo el mismo Y puasto en rotar'
cién sobre dichos medios de sostenimiento y dicho carro se

desplaze paralelamente a dicho eje de desarrollo, = - - -~

24 Perfecoionamientos segin la réiviﬁdiéacidn 1;
caracterizados porque dichos modice de aostenimiento y di=-
ofos medios sptos para poner en rotecién un tronco estén de
finidog por una cuna mévil que comprende un &rhol de hase
y dos érboles de retorno paralelos entre sf y que definen
con sus ejes, en seccidp transversal, el vértice de una V
en 1la cual esté alojado un tronco en elaboracién, estando
dicho &rbol de base acoplado a dichos Arboles de retorno por |

medio de ocadenas de retorno que sostienen dicho tronco, ¥y
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siendo dicho érbol de base giratorie alrededor de su eje por

accidén de un motor eléotrico, =~ = == === == = = ===~

.- 3,= Perfeccionamientos segin las reivindicaciones

1.y 2, caracterizados porque dichos medios de descargs estén
e -substencialmente definidos por unea placs de palanca que s08-

~%jene dicho &rbol de retorno y apta para oscilar bajo mando

alrededor de un eje de rotacién substancialmente coincidente

. .con el eje de dicho #rbol de base, == = = - - = - = ===

4.~ Perfeccionamientos gegin .lg reivindicacién 1,

. .saracterizados porque dichos medioe de alimentacién estén

éonsti_.tuidos por un plano inelinado apto para sostener una

. pluralidad de troncos yuxtapuestos y que termina inferlormen
. te con un.tope apto para bloquear el tronco de fondo de di-
_e¢ho plano inclinado, y por un elevador que qomprendé una por
_¢ién de diche plano inclinado y apho para elevar dicho tron

.- g0 de fondo hasta hacerlo superar dicho topg, = === - =

k]

5;_-'Perfeccionamientos segin lg reivindicacién 1,

. =_.earact'erizadoa,pq:que dicho carro es desplazable parélela-
mente sl eje de desarrollo del tronco en elaboracidén a lo

- laygo de un grupa. puente acoplado a una armadura de soporte

fija, y es desplazable ‘ortogonalmente & dicho eje de desa-

. rrdllo conjuntemente con dicho grupo puente, = = - - = -~

. 6= Perfeccionamientos segin la:reivindicacién 5y

. earacterizados DoTaue dicho osrro sostiens, dos grupos ports

S
Y

[N I . P
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herramientss, ceda uno de los cuales provisto.de dichas cu-
chillas para incidir & arréncar 1d;po¥tez§;ldiupuaatos uno
al laedo del otro paralelamente a la linaardngmofimiento_del
carro respecto a dicho grupo puente, estando . dichos grupos
5. portaherremientas separados en una medida,uuhstancialmpnjo¢

préximg a la semilongitud del tronco en elaboracién. .=« .=

7.- Pcrfeccionamientos segﬁn la raivindicacidn 1
caracterizados porque dichos medioa de mando de dicho earro

estén constituidos por cilindros olaodinémieo-. “-w o

10. 8.- Perfeccionamientos segiin ié§f¥§inndica§ioned 13
5, caracterizades porque dichos medios da cOntfhl estén eons
tituidos por una rueda palpadora sostanida giratoriamente al
rededor de un perno substancisimente paralolo al eje de dcsa

rrollo del tronco en elaboracién, y mévil 0onduntamente:con

15. dicho grupo puente, y por un servomando ap"bo'par.ra_. variar la
velooidad de traslacién de dicho carro dﬁ'fdﬁgidﬂ de la posi

" eién aloanzads por dicho gruﬁo‘puentg,-; e mm .-

9.~ Perfeccionamientos aegﬁn la rcivindicaeién 1,

carscterizados porque dichos medios de so:tenimionto estén
20. constituidos por mandriles sptos para fijar por partes opueg
tas un tronco y aptos para traném;fifléiiédiéﬁiﬁﬁé al tronco
dicho movimiento de rotaeién, y pbrdﬁé‘esﬁﬁd‘previsfosrdrga-

nos de slimentacién aptos para insertar dicho tronco .entre

dichos mandriles, = = = = = == == == = == == ===

25 0= Perfeccionamientos segin la reivindicacién 9,
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caracterizados porque dichos mendriles estén definidos por
un primer mendril mévil en avance de acoplamiento y retrocg
g0 de desacoplamiento con un tronco y por un segundo mandril

fiJo E.Xialmente. - em e s Er ws W W W o wm = = - e @ em W= em

11.= Perfeccionamientos segin la reivindicacién

10, oceracterizados porque el primer mendril mévil es loco

 glrededor del propio eje y dicho segundo mandril, fijo en

sentido axial, es el mandril motor de la rotacibn, = - -~ - -

120 Perfeccionamientos segin la reivindicacién
11, caracterizados porque dicho primer mendril mévil en sen
%ido axial presenta primeros elementos de fijaeién a dicho
tronco aptos para garantizar con el mismo un acoplamiento
més s6lido que el de unos segundos elementos de fijacidn pre
vigtos en dicho segundo mendril, y porque wn elemento de to
pe fijo pomicionade préximo al primer mandril es apto para
interferir con el tronco geparéndolo del primer mandril cusn
do  este Wltimo con retroceso de desgcoplamiento después de
haber separado el tronco del gegundo mandril, menos sblidg~-

mente fijado, arrastra con €l el fromco, - === === ==

, 13- Perfeccionamientos segin la reivindicacién
12, caracterizados porque dichos primer y segundo elementos
de fijecién estén constituidos por primeros y segundos dien
tes aptos para insertarse por presidén en dicho tronco, ¥
porque dichos primeros dientes estén previstos més largos

que dichos segundos dientegy = - == - == === === ="
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14.,~ Perfeccionamientos megin la reivindicacién 1,
caracterizados porque dichos 6rgancs de alimontaoidn compron

den uns plataforma mdvil en sentido verticasl desde una posi-

_ eidn de carga, inferior, a una posicién operativa, superior

para la cual un tronco sobre la plataforma. est4 on posicién

de fijacién, wn trensporvador spto pars reslimenter un tron

~ co sobre dicha plataforma cuando esta Wltime estéd en diche

posicién de carga, y medios de regulaciéniaptos para msndar
¥ para parar la elevacién de diecha plataforma con un fronco

cuando la misma alcanza la posicién opﬂera‘b:l._va. prefijada, = ~

15,~ Perfeccionamientos segin la.,reiviridicacién
14, caracterizados porque estén ademés previstos en dichos

Srgenos de al_imentacitSn unos medioes de transferencia pa.ra'

‘1levar dicho tronco a dicha posigifn.de fijacién sobre dicha

plataforma, en dicha posieién operativa,. en los mencionados.
mandriles, siendo dicha plataforma méyil QQsplazada respec-

to a dichos mendriles, = ==« == == == ==*< ""‘{"' - -

164~ Perfeccionamientos aegﬂn 19. roivindieaoi&n
B caraoterizados porque dichos medios . do transforenoia. (1]
tén constituidos por bragzos m6viles en acercaniento racipror
co aptog pare fijar enire af los axtromos de un tronco, ¥
gira‘horios respecto al eje de un rhol de soporte de modo
apto para transferir un tronco desde dicha posicidn de fija
cidn, sobre dicha plataforms en po-ieién operative, a di-
chos mandriles a su vez aptos para fi;]a.rlo. siondo dicho

4rbol de soporte substancialmente parelelo a un tronco so-



5.

104

e

20,

=3 -

hre dicha plataforma y 2l eje de dichos mendriles. == - - -

17 ~ Perfacclonamientos segﬁn la reivindicacién 16,

7 caracterizados porque dichos brazos son solidarios en rota—-

, cidn con dicho &rbol de soporte. == - =< - - =< === -

18 - Perfeccionamientos segﬁn la reivindicacién 14,

' caraoterizados porque dichos medios de regula.oidn ds los mo-

' vimientos de dicha plata.forma son aptos para posicionar la

misma a una altura operativa para lg cual dicha poslcidn de

fi;jacién de un tronco esté substanclalmente a la misma dis-

'tanoia, de dicho é,rbol d.e SOporte de diehos brazos y del eje

:d,e,d_ichosmandriles. ) - - = -

19 - Perfeccionamiantos segﬂn la reivindicacién

- 18, aaraoteriza,doa porque dichos medioa de regulaci6n compren
; den un sensor de paro de. la plataforma posicionado simé'brico

ma dioha ple.taforma,, sobre la %r‘oical de la misma, respecto

a dioha posicién de f:t.;jacidn, y porque dlcho sensor sobresa-

'lle de modo apto para. ‘Goce.r la superficie superior de un tron

B co eleVa.do por dicha plataforma, y estd acoplada a esta dlti

mg por medios aptoe pare mentener dicha posicién de simetria,
deggexjxldiem'iordespués el mensor tante cuanto es elevada la

A

plataforma. T

20 - 'Perfe'ccionémi'entoé segﬁ.n la reivindicacién

19, carao‘berizados pordque dichos medios aptos paramntener

.dicho sensor y dicha, plataforma en posicidn de simetria reg

k3
H

£
v
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10.

15.

20,

25.

pecto a dicha posicién de fijacidén estén constituides. por
un par de cremalleras verticales enfrentadas mandadas por-- .
una rueds dentads interpuesta, estando una oremallera Verti .

cal acoplada a dicha plataforme y la 6tra a dicho, sensor, -

21,~ Perfeccionamientos ségﬁn'la'fgivigd;caéidhz
16, caracterizados porque dicho 4rbol gplqoparte“esté acoﬁLg
do de memera oscileble eléstiéamenfe g dicha méquina en gen-
tido axial, y porque el movimiento de aoeroamiento de dichos
brazos para la fijacién de wn tronco de obtiene por uno de

dichos bragos que manda la poaicidn axial de dicho érbol de

sopor‘be. ------ —.--—-ﬂ---o--u—p-——‘b--q—o

22,~ Perfeccionamientos aegﬂn 1a reivindicaeién
21, caracterizados porque los doa maneionadoa brazos astén
constituidos por un primer brazo aolidario del vastago de
un eilindro fluidodinfmico y por un segundo razo solidario
del cuerpo del cilindro, giendo dfcho eilindro fluidodindmi
co paralelo e dicho &rbol de soporte y mandando el acerce~
miento y el alejamiento de los brazos, y porquc dicho primer
trazo es axialmente deslizable sobre dioho érbol de’ soporte,

solidarie de dicho:segundo bragte = « = = -_- - - -

23,~ Perfeccionamientos seéﬁh la f;ivindicaci6n 22{
caracterizados porqué estdn proviafos mcdiés;de~bloqueo que
delimitan el méximo acercamienté de dicho prgmer brago y por
que dicho cilindro fluidodinémico, cuando manda el acercaﬁieg

to relativo de dichos brazos desplaza, & iiayés de dicho vég
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%ago, dichd primer brazo hacia el segundo, en posicidn de
reposo, y cusndo manda el alejamiento relativo de dichos bra
':_zoa actia sobre dicho primer brazo hasté dicha posicibn de
_}h&ximé-éébaréci6n-del mismo, despuds de lo cugl dichos me-
.5, . . dios de blogueo obligan, a través del cuerpo de- diého" cilin-
: " dro, a dicho segundo brazo a desplazarse en alejamiento del
v primgro, ahora en posicién fija, conjuntamente con dicho éx

t. bol de.soporte oscilable elédsticamentes - = - = = = « = = =

24,- Perfeccionamientos segiin la reivindicacién 23,
0. . caracterizados porque dicho primer brazo. estd en el lado de
| ‘ ig mééuiga_interesado,gor_dicho primer mandril, y el segundo
brazo en el lado de;rsegugdo pandrgl, ¥y porque en la posi~
C o ‘cifn de reposo dicho gegundo brago para y fija una base de
| un, tronco pos}ciqﬁ@nQola éon un pLano_@e_desarrollo-préximo

15, !é dicho segundo mandril fijo, == === == == = = = - -

'25,- "PERFECCIONAMIENTOS EN LAS MAQUINAS DESCORIE
ZADORAS DE TRONCOSMy = = = = = = = = = = = = = = = = = = =

_ Todo ello conforme se describe y reivindica en la
ﬁresenﬁq mbmopia que consta de treinta y siete hojas folia-
_20; dgs y mecanografiadas por una sola de sus caras y de catorce

., figiras que la ilustran.:
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