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La presente Patente de Invención canalete oonfórme in- 
aca su enunciada, en un "PROOBDIMIENTO PERFECCIONADO DE 
HALAR APAREJOS DE PESCA PARA PALANGRE Y NASAŜ ,

Actualmente es sumamente dificultado el halar aparejos 
$ de pesca para palangre y nasas, ya que en este tipo de pqa 

ea se utilizan cablas de hasta 13 KM de longitud y ep, de­
ber de estar el cable portador de los anzuelos a una pro­
fundidad de unos doscientos o trescientos metros, deben 
de lastrarse con diez o quince Kilos# Ello comporta qtie ai 

10 esta operación se realiza manualmente es sumamente lahori& 
so y pesado el. halar estos aparejos, ya que el pescador ha 
ds realizar continuamente un esfuerzo equivalente como mí­
nimo al lastre de la línea madre. Ello se traduce induda­
blemente en una operación lenta, dificultosa y eaasaeúáa- 

1$ tómente encarece enormemente la pesca realizada con seta 
procedimiento,

Tambión existe en la actualidad algán procedimiento en 
el cual se intenta suplir el esfuerzo del hombre para Igp 
ventar el aparejo de pesca, de una forma automática y me- 

30 oanizada, El mecanizar esta operación comporta una serie 
de dificultades, ya que no es suficiente el que sé tanga 
que levantar loa aparejos de pesca basta la cubierta del 
barco, yá que si se motorizara la elevación de estos apa­
rejos sin ningda dispositivo de seguridad comportaría que 

25 en el caso de que algdn anzuelo sufriera algdn enroque,
al no tener eete dispositivo de seguridad, automáticamente 
se rompería el cable portador de los anzuelos# Ello, evi-
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dsntaaeat*, supone una gran pdrdida dada la gran longitud 
del osble y consecuentemente da las piezas capturadas en 
loa anzuelos, Par data Motive, se hace indispensable el 
oioassguir obtener un procedimiento con el cual ee pueda 

5 graduar de na* Roya* sumamente exacta el aafUerso que
de soportar el cable portador de loe anzuelos, ya que ê e 
mée d^ esfuerzo que dehe ycaúLizar para levantar todo el 
conjunto de la línea medre portadwt de loe anzuelos d(¿ 
ben de tenerse en cuenta otros factores, por ejemplo las 

10 corrientes marinas, asi como otro de gran importanciâ , 
que es el posible elevamiento del barco, consecuencia de 
alguna ola de gran dimeneidn, ya que en el caso de que __ 
exista mar gruesa, es muy frecuente que el barco so lle­
gue a elevarse unos tres metros respecto a su poaicida 

15 inicial. Por tal motivo, debe considerarse el incrementô  
del esfuerzo que ha de soportar la línea madre, coneocuê  
cia de la masa que soporta por la aoeleracidb del barco.
Todos estos inconvenientes se subsanan de una Roma t& 

tal con el procedimiento preconizado, ya que gracias a %  
SO te se podrá graduar de una forma totalmente exacta el es­

fuerzo a que deba soportar la línea madre para que no lle­
gue nunca a romperse.
SI presente procedimiento, se basa en la colooacidn 

de tres rodillos motrices, los cualos halaran a la línea 
25 madre portadora de los anzuelos, estando estos rodillos . 

accionados por un convencional motor hidráulico,
SI motivo por el cual se han dispuesto tres rodillos,



es simplemente paya conseguir ummeyorauperüeie As vosa* 
miento entre la linea madre y la superficie con los manóle- 
nados rodillos, estando dotado el primer rodillo sobre el 
que entrará en contacto en la linea madre, de un limitador 
de esfuerzo que será regulable con la finalidad da que en 
el caso de un enroque u otra fuerza externa que superna 
la tarada, impida que se siga balando la maneionda lfhes, 
pudiendo llegar incluso a suministrar sable a la mar otra 
vez, para disminuir la tenaiáh.

Otros detalles y características de la actual Patente - 
se irán pcniendo de manifieste en el transcurso de la.da¡& 
cripcidn que a continuacidh se dá, en que se bao# referen­
cia a los dibujos que a esta Memoria se acampada en la que, 
de manera un tanto esquemática, se representan les detalles 
preferidos de la Patente# Petos detalles se dán a titule 
de ejeo&lo, haciendo referencia a un caso posible de rea- 
lizacidn práctica,, pero la Patente no- queda limitada exac­
tamente a loe detalles que aUl se expMent por tanto esta 
descripcidn debe ser considerada desde un punto de vista 
ilustrativo y sin limitaciones de ninguna clase,

la figura na 1, es una vista en alzado en la cual se 
pueden observar la dispoaici&t de los engranajes que trans­
mitirán el movimiento a loa rodillos de arrastre del cable 
portador de anzuelos.

La figura n* 2, es una vista en planta seccionada, en 
la cual se observa con todo detalle la diapoaiciáh de loe 
diversos elementos que componen el gyupo arrastrador de loe



aparejo# A# peeca, alendo la, figura na 3, un detall* del 
rodillo baeoulente,
la figura ni 4# ee una vieta eequemdtica de un barco 

que eeta faenando, viendoee aei miamo en eata figura la 
eituaoidn de la Unea madre en el interior del mar, - 
la figura n* y ee un detalle de otra poeible realigacidn 

del rodillo de arraetre 1%.
la figura ni 6 ee una vi ata en aleado en la que ee ob* 

aerea la diapoeioidn de loe rodilloe graoiae a loe oua* 
lee ee halar* a la l&aa medre 11,
la figura ni 7 ee un detalle de la ecníiguraoidh dol 

dltimo rodillo do arraetre, eei oomo del bamoulante, 
la figura ni $ ee una vieta en planta en la que eo ob- 

aerea la diepoaicidh de la lf̂ ea madre, aei como la colo- 
eaoidh de loe rodilloe de erraetre.
Peepude de haber laneado loe aparejo# de peeea y haber* 

ee dejado trae un período de eiete a diee hora# en el in- 
terior del mar, ee proceder* a halar eetoe aparejo#,
Pn la figura ni 4, ee ha repreeentado eequemdticamente, 

la eituaciéi de la Ifaea medre portadora de loe eneueloe, 
aef como el beroo que deber* recoger eetoe aparejo# con 
lee oaptwae pertinente#, Pete cable, como ya ee ha men­
cionado, tiene una longitud aproximada de uno# 12 km, que­
dando eituedo a una profundidad aproximada de unce tree- 
cientoe metro#! Y por tal motivo, debe de leetraree me­
diente loe paeoe 10,

A eu ven pera que la lfhea medre 11, portadora do loe
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anzueloa quede en ana poaicida flotante aa han dispuesto 
la colocacidn de lea flotadorea 17* Ya ae cMapreude aâ  
toncea que paya halar eata apareje* cómo m&simo daba da 
realiaarae un eafuerzo equivaienta al lastre dal cable,

$ ya que a medida que ea va recogiendo eate cable* la em* 
barcacidn va navegando en la míame diracci& en ̂ a es- * 
tá aituado data, consiguiéndose da anta fozma* que aiem- 
pra aa suban lea capturan an una poaicidn aanaiblamanta 
perpendicular al nivel dal mar*

10 La Hhea madre 11* aerd recogida automáticamente* per
la accidn dal rodillo de arraatra 12* (ver figura a* a). 
Este rodillo 18* está accionado por un convencional motor 
hidráulico* el oual a travda dal piRon de ataque 13* que 
aatd a au vea, engajado con el 14* y por tanto tranami- 

1$ tird eú movimiento al aja 15* que eetd aolidariaade 41* 
engranaje 14*
En al extremo contrario donde aa encuentra aolldariaa- 

do el engranaje 14* aa haya unido al mencionado eje 15, 
el núcleo 16 an cuya cara lateral aa encuentran fi jadea 

20 radialmente una aarie de dieeoa 17* que a su vea eataran 
en contacto con loa diacoa 16 que aa encuentran aoliderî  
zadoa en la cara interna de la pieza sustentadora 1$ del 
rodillo 12. Bata pieza sustentadora 15 eata aolidariaada 
a la pieza 30 a travea de unce convenoionelea aiatemaa de 

2$ sujeoida y en au caao toruilloa alien y eatando la mmcio- 
nada pieza 20 suetentada a travea de loa eojinetea ̂l* que 
a au vez están aolidarizadoa al eje 15# De eata forma aa
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consigue que el movimiento de le pieza 20 asi como de la 
19 sea totalmente independiente el movimiento del eje mo­
triz 1?,
Ü  movimiento de ectae doe piezas 20 y 19 será oonae- 

5 ouenoia del coeficiente de rozamiento de loe discos 17 y 
10 asi como de le fuerza con que esten emboa presionado# 
y de le fuerza tangencial provocada como consecuencia de 
helar a la lfhea madre 11,

le fuerza de preside loa discos 17 y 18 se consigue 
10 gracias a la acoidn de un muelle 80, que ae apoya en el nú­

cleo 18 eiendo contrarestado el esfuerzo de este muelle por 
la acci&t de la pieza reguladora 21, qpe ae encuentra ros­
cada en la oara exterior del núcleo 16,
Es evidente por tanto, que en el oaso de desplanaré#

15 esta pieza 21 hacia la zona exterior, pe conseguirá que 
el esfuerzo del muelle 20 sea menor al estar date mas ex­
tendido,
Neta pieza reguladora 2! tendrá un recorrido limitado 

consecuencia de que el eje 15 se le ha conformado con una 
20 pveloagacidh que finaliza en una cabota 22, impidiendo de 

esta forma que la pieza reguladora 21 pueda llagara# a de- 
aeagarzsr del núcleo 16,
Evidentemente al desplazarse la pieza 21 en una u otra 

dirección, se conseguirá que la presida entre loa discos 
25 17 y 18 sea mayor o menor aagdn la posicidh de la mencio­

nada pieza 21,
Ello comportará qqq aunque el eje 15 mantenía un eafuer-
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%o constante, aeg&t en que poaioidn se encuentre le pieza 
reguladora 21, se imitará el esfuerzo Asi ve Aillo 12, y 
consecuentemente su movimiento, pudieado llegar incluso a 
payarse el rodillo 12 o temer un metimiento Ae giro contra- 

5 rio el Ael eje motriz 15#
Con el fin Ae conseguir posicionsy le piase 21 en la 

situación deseada, ee ha previsto le coleeaeida Aa un aro 
23, en forma Ae anillo circular, el cual presentará una 
serie Aa taladros pasantes* euaado se quiere fijar le po- 

0̂ aici& Ae le piase reguladora 21 bastará que el espáEpaÁ 
go 24 coincide exactamente con uno Ae los taladros efsĉ- 
tuados en al aro 23, quedando entonces Asta alojado en oi 
interior Ael mencionado taladro, manteniendo esta posicidn 
por la aceidn Ael muelle 25, el cual este* alojado y rate­

as nido en una cavidad efectuada pare tal fingen la propia 
pieza reguladora* -
Ya que ae comprende que cuando se quiere halar a la lí­

nea madre ae pondrá en funcionamiento el motor hldrodlieo 
que activa al piden de ataque 13, trasmitiendo este movi- 

20 miento el eje 15 por la accidh Ael engranaje 14*
Si el esfuerzo de la línea madre 13 es inferior al tara­

do en el limitador de esfuerzo constituido por los discos 
17 y 18 el rodillo 12 tomará el mismo movimiento de giro 
qps el eje 15, y por tanto irá subiendo la línea madre*

25 Bn al easo de que en alguno Ae los anzuelos O le propia 
línea madre encontrará alguna retancidn y por tanto Asta 
llegará a superar el esfuerzo tarado en los discos 17 y 18



consecuencia 4$ i* posicidn da la pizza reguladora ai, $1 
rodillo 12 tomaría un movimiento independiente respecto al 
da giro del aja 13, manteniendo da eeta forma va esfuerzo 
constante en al rodillo 12 paro no superándolo amoa la 
fuerza tarada, evitándose con ello la rotura de la línea 
madre 11,

Cuando el rodillo 12 eetd en movimiento lo trasmitirá 
al piden 2$ que se encuentra solidarizado a la piaza 20, 
siando asta piden 2d el que traanitlrd zu movimiento al 
pidón 27 a trwcms de una convencional aistema de arrastré 
y en su oaso cadenas de trazmisidn,
Dado que la velocidad tangencial en el piden 26 puede 

aer eumamente elevada ee hace indispensable el colocar un 
mecanismo tanaor da la cadana transportadora del movimian̂  
to.
Bate mecanismo tensor (ver figura ne 1) esta ccnatitufdo 

basicammte por una leva 28 que pivota sobre an aja 29, 
lava 28 qua an una poeicidn media ea la ha adaptado al aja 
fijo 30 sobre el que se colocará el pidón 31, eetando dote 
unido a travos de un convencional cojinete, permitiendo 
sai al libre movimiento del pidón 31. Bh la poeicidn mea 
extrema da la lava 28 aa la ha eolidarisado al extremo un 
reaorta 32, estando at otro extremo unido a un espárrago 
cilindrico 33 que está a su vea, macado y sustentado por 
la careaos 34, de aata forma aa consigue podar graduar da 
una forma totalmente exacta la tsnaidh oon la qua daba da 
actuar dal grupo tanaor, bastando para ello tan solo girar
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espárrago 33 para modificar ligeramente la teasíán en 
el muelle 32.
El piñón 37 ee encuentra solidarizado al eje 64 estando 

dete sustentado a la carcasa 34# a través de dos convenció- 
5 nales cojinetes.

El extremo contrario del eje 64 en donde se encuentran 
los convencionales cojinetes se solidariza otro rodillo da
arrastre 35.
El movimiento del piñón 27 es transmitido por la mipma 

10 cadena de arrastre al piñón 36. Este piñón 36, que no está 
representado en la figura n* 2# está solidarisado a su co­
rrespondiente eje 37, el cual esta a su Ves solidarizado a 
la carcasa 34 mediante irnos convencionales cojinetes,
El eje 37 por el extremo contrario al que esta solidari- 

15 zade a la carcasa, se le ha fijado otro rodillo de arrástre 
de similares características al 35..El tramo de eadena de 
arrastre procedente del piñón 27 al 36, está conducida por 
mediacidn de dos piñones 38 y 39, siendo la dnica y exclu­
siva finalidad en estos dos, las de conseguir un buen áa- 

20 guio de agarre de la mencionada cadena de arrastre, exis­
tiendo igualmente el piñón 40 con la misma finalidad que 
loa 38 y 39 para tramo de cadena de arrastre existente en­
tre el piñón 36 y 26,

las características de loa piñenes 26, 27 y 36 que son 
2$ loe que en sus ejes se les ha solidarisado los correspondían 

tes rodillos de arrastre, se han diseñado sus característi­
cas con la finalidad de que la velocidad tangencial de cada
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URo A# «ma correspondientes rodillos sos la mi ama,
Na. la parta postaricr de la carcasa sa la ha adaptado 

al rodillo tensor 41* NI accionamiento Aa asta rodillo 
41 sa afactúa a travos Aal engranaje 38 (ver figura n* 3), 

5 **te engranaje 38 está solidarizado al aje 42 en cuyo ex­
tremo contrario se le ha solidarizado otro pequeño engra­
naje 43$ estando al conjunto dal aja 42 y engranaje 38 y 
43 alojados en el interior de un soporte 44$ siendo en 
la cara cilindrica exterior 45 del soporte 44$ en donde 

10 bascula la carcasa 48 que será la que alojará y sustenta­
rá al conjunto aoeionador del rodillo basculante 41$ Este 
rodillo 41 está solidarizado en el extremo del aje 47$ 
eje que está sustentado y fijado a la carcasa 46 a través 
da unce convencionales rodamientos; al extremo contrario 

1$ en donde sa haya aituado al rodillo 41 se encuentra soli­
darizado al ejs 47$ el piñón 48$ transmitiendo al movíaiŝ  
to Asi piñón 43 al 48 a través de la cadena de arrastre 49, 
ha carcasa 46 presenta una protuberancia 50$ en donde 

se le engarzará el resorte 51$ cuyo extremo contrario so 
SO encuentra solidarizado a través de un regulador 52 aán 

apéndice que surge de la carcasa 34 de los engranajes de 
accionamiento Ae los rodillos de arrastre,
Las características del piñón 48 que es el que acciona­

rá al rodillo tensor 41$ esta diseñado do forma tal que le 
velocidad tangencial del rodillo 41 sea ligeramente supe­
rior al de los rodillos de arrastre de esta forma, se pro-

25



ducirá una cierta tensión a la calida da le lihea madre 
11, Nuprimiendcea da acta foíma la necesaria tracción aa 
anal da recogida aa acta punto.

le l&Me medra ti portadora da loo ansuelea, cuando 
aalga del mar será alevada como antea ya se ha dicho ,por 

al rodillo da erraatra 12, cata linee madre dado que.en 
la mayoria da loa oaaoa no subirá da una fama psrEaeta* 
menta alineada si eje da giro dal rodíHe 12, ee ha die- 
puaeto la colocación de unas guias 33, gracias a lascuê  
lea el cablefdeslisará a lo largo da alias Mata que cai­
ga en la nona central del rodillo da arrastra 12, poseer 
la distancia existente entra lea dos guias 53 muy paque­
as, se evita que se puedan formar componentes pe3pañdi<% 
lores al aja de arroyamiento, evitándose consecuentemen­
te con alio que Se forman un par da fherza* que tendería 
a retorcer a la línea madre portadora da los snsueios, 
como puado comprendere# ello tiene una gran importancia 
ya que dada la gran longitud da asta cabla, si llagara 
a retorcerse crearía un ain fin da dificultades para con­
seguir su buen almacenamiento,
la figura n* 5 as un detalla de otra posible realiza­

ción tanto da las guias 53$ sai como da las oaractarieti- 
caá dal redülo da arrastra 12, estando la configuración 
tanto de las guias 53, asi como rodillos da arrastra 12 
en función al tipo de cable a halar. Cuando se imprima 
una cierta velocidad al conjunto de rodillos provoca ine­
vitablemente que los anzuelos que están solidarizados a 
la lfhea madre, y tener datos una longitud aprÓximada de
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nao* 500 am que eatoe, guato coa sua braaoladas vayan on 
todas direcciones, eonseoumcia Ao su inercia. Hilo pue­
da provocar que loa snaueloe llegan a enredara# coa la lg 
aea madre que está pasando por alguno# de loa otro# do#

5 rodillo# de arrastre, pera evitar tal eventualidad #e &a 
dispuesto la oolocaoldu del protector 61 (ver figura a*
6) que oubre la parte superior de los rodillos 35, 41 y 
54,
Na si protector 61 se le puede aplicar un diapositiva, 

10 cuya finalidad es la ds expulsar la camada o cebe, im* 
pidiendo que sea aplastada al pasar entre el rodillo 33 
y 41, -
Usa ve# la l&tea medre 11 portadora de loe ansueloe ha 

entrado en contacto cea el rodillo 12, pasará hasta He*
15 gw a iaoidir con el rodillo 54 para continuar eu recô  

rwido hasta entrar en contacto con si rodillo ds arrostre 
35$ la dieposieid̂  de estos rodillos ss ha realisado con 
el fin de conseguir aumentar notablemente el &#
contacto de la l&Ma 11, con los rodillos, y por tanto au- 

20 mentar la superfloia ds contacto entrs si cable y los men­
cionados rodillos# aumentando así la fuersa da íricoiáu.
gracias a qus si rodillo tincar 41 sota dotado do úna 

movimiento basculenta y a la existencia del resorte 51# 
permite que cuando pase el anzuelo o nudo entre loe redi- 

25 He# 41 y 35# el rodillo tensor podrá llevarse ligsramen* 
ts, impidiendo ds sita forma, que pueda llegar a da&ar a 
los maullos ni a las ataduras de braaolada con la l&tea 
madre#
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Al mismo tiempo gracias a ih configuración exterior de 
los rodillos#! y 35 (ver figura a* 7), so consigue un au- 
tocentrado do la línea madre 1!.
Para ello se ha configurado la euperfioie exterior del 

$ rodillo 35 con un rehundido de muy pequen inclinación, 
ea tanto, que el rodillo 4! esta realizado coa una protu­
berancia, con una inclinación de sus caras con unos dos

v*  ̂-tgrados menos que la inclinación de las caras inclinadas 
del rehundido realizado en el rodillo 35, presentando lat?10 zona central del rodillo 4! uax̂ pequedo plano 62,

A la salida de estos dos rodillos se han dispuesto 
una canalización de protección 63, gracias a la cual se 
canalizará la salida de los Anzuelos,
Beta protección 63 es también sumamente importante, no 

15 solo para la recogida de la linea madre, si no que dadas 
las características del dispositivo, en el caso de exis­
tir una tensión superior a la tarada, as podría producir 
un movimiento contrario al de recogida, y por tanto se 
lanzarla nuevamente eable al mar, siendo entonces la ram- 

20 pa 63 la encargada de canalizar el retomo de los anzuelos 
al mar#
Como puede comprenderse, este procedimiento no varia* 

rd en absoluto si se utilizan nasas, debiendo resaltar que 
en'éste caso tan solo se ha de tener la precaución de ee- 

25 pararlas ligeramente hacia uno de los dos lados para que 
Astas no se coloquen en el interior dé los rodillos.

Con el objeto de facilitar la orientación del cabezal 
hacia la línea madre, todos los centros de rodillos plvo-



tan sobra una columna Ae sustentaeldh 6$ dotada de un cqg 
venoional eiatema da giro y bloqueo,
Descrito suüoientemente en que señálete le presente 

Patente de Bweacidh en correepondencia son loe planee ad- 
puntee, ee emprende que podrdn introduclrae en el mismo 
oualeequlera aodiílcaĉ onee de detalle ee estimen oonvs- 
nientsmente eieepre que no altere su amencia de la Paten­
te, que queda veanida en lae aiguiantea reivindicacî s;
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REIVINDICA el CHES
H - *TR00EDIHIS?I0 PERFECCIONADO DE MIAR APAREJ09 

DE PESCA PARA PALANGRE Y NASAS", caracterizado porque 
la línea madre portadora de loé snzuelos será halada coa 

5 'el auxilio de tres rodillos de arrastre, dispueetoa sohre 
loa vártices de un triángulo ideal, rodillos que están- 
accionados por un convencional motor hidráulico, estan­
do dotado cada uno de ellos de la misma velocidad tsn4* 
gencial, siendo el rodillo que entrará en contacto en 

1C primer lugar, con la línea madre el que está dotado de 
un limitador de esfuerzo, gracias el cual, en el caso 
de superarse la fuerza previamente tarada en el limita­
dor, se impedirá que se siga halando Is l&*ea madre# '

2S - "PROOEDUnENXO PEBPECOMADO DÉ HALAR APAREJOS 
15 DE PESCA PARA PALANGRE Y NASAS", segda la anterior rei- 

vindicacidn caracterizado porque el primer rodillo 12, 
que entrará en ptiihertlugar en contacto con la línea 
madre, está accionado por un convencional motor hidráu­
lico, el cual a travda del piBcn de ataque 13 al estar 

30 dete engarzado con el piSon 14 que está solidarizado al 
eje 15, transmitirá el movimiento al núcleo eil&idrico 
16 en cuya cara lateral se encuentren: fi,gados radialm̂  
te unas series de discos 17, los cuales a su vez, este­
ren en contacto con loe discos 18 que están solidariza- 

35 dos a la cara interna de la pieza sustentadora 19 del
rodillo 12, estando asta pieza sustentadora 19 solidari­
zada a la pieza 20, la cual está sustentada a travds del 
cojinete ?i que se encuentran a su vez solidarizados el
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*3* 15 consigui'dudose de sata forma que el movimiento de 
lea piezas 19 y 30 zea consecuencia del coeficiente de 
rozamiento de loe discoz 17 y 18 azi como de la fuerza 
que caten emboa presionados y de la fuerza tangencial pro- 

5 vacando como conaecuencia da halar a la l&tea madre 11.
3* - ̂ MOMmaKR PERFECCIONADO ME HALAR APAREJOS 

BE PESCA PARA PALANGRE Y NASAS* eegda laa anteriores r*¿ 
viadioaoionea oeracterizado porque la fuerza de presido 
de loa discos 17 y 18, se consigue gracias a la acción 

10 del muelle 80 que ae encuentra situado entre el núcleo
16 y disco 17, siendo oontrarestado y regulado el esfuer­
zo de este muelle por la acoidn de la pieza reguladora 
21, la cual se encuentra roncada en la cara exterior &cl 
núcleo 16#

15 4* - "PROCEDIMIENTO PERFECCIONADO DE HALAR APAREJOS.
PE PESCA PARA PALANGRE Y NASAS*, eegda las anteriores rei­
vindicaciones caracterizado porque en la pieza reguladora 
31 tendrá un recorrido limitado, consecuencia de que el 
eje 15 se le ha conformado con una prolongaci&x que fina* 

20 liza en una eabota o tope 22, la cual queda situada en la 
zona exterior de la base de la pieza reguladora 21, im­
pidiendo de esta forma que pueda llegar a desengarzarse 
del núcleo 16#

5* *" "PROCEDIMIENTO PERFECCIONADO PE HALAR APAREJOS 
25 PE PESCA PARA PALANGRE Y NASAS*, aeg&* laa anteriores r*& 

vindicaciones caracterizado porque con el fin da comeaguir 
poeicionay la pieza 21 en la aituaeidn deseada y por tanto 
tarar el limitador de esfuerzo, se ha previsto la coloca-



1 8*

ciáa del aro 23 que presenta una Ruma de anillo cirou- 
lar, dotado de una serie de taladros pasantes, aro 23 
que al estar solidarizado al núcleo id deberá poeicionar- 
se la pieza reguladora 21, de forma que el espárrago 24 de 

5 que está dotado, coincida exactamente con uno de loo tala* 
droB efectuados en el aro 23, quedando entonces alojado 
en el interior del mencionado taladro manteniendo esta 
posición por la accida del muelle 2$, el cual está al§* 
jado y retenido en una cavidad efectuada para tal efecto 

10 en la propia pieza reguladora,
60 - ̂ HOCBDIKEENBO PERFECCIONADO BB NABAR APAREJOS 

BE PESCA PARA PAMN5SB Y NASAS" aogda las anteriores rei- 
vindicaciones caracterizado porque al movimiento del id* 
dille 12 que se encuentra solidarizado a la piona sugtda* 

15 tadora 19, será transmitido al rodillo 35 por encontrar­
se el piñón 26 solidarizado a la pieza 20$ siendo este 
piñón 26 el que transmitirá su movimiento al piñón 27 a 
travos de ual convencional sistema de trsnsmisidn y en 
su caso caden̂ de arrastrei piñón 27 que se encuentra ao- 

20 lidarisado ti eje accionador del rodillo 33,
70 - "PROCEDIMIENTO PBRFSWIONADd BE SALAR APAREJOS 

PE PESCA PARA PALANCHE Y NASAS" aegdh las anteriores rei­
vindicaciones caracterizado porque entre el piñón 26 y 27 
se le ba intercalado un mecanismo tensor, constituido por 

25 una leva 28 que pivote sobre su eje 29$ el cual esta soli­
darizado a le carcasa del meneá&Emp, estando dotada la le­
va 28 en su posición media de un age fijo 30 sobre el que 
eo le ha colocado el piñón 31, estando áste unido a través



19*

da va convencional cojinete, permitiendo da asta fama 
al libara movimiento del mencionado piñón 31; an la po- 
eicidn mas extrema da la lava 28 s$ la ha solidarizada 
al extrema del resorte 32, estando su otro extrema uni- 

3 do a un espárrago cilindrico 33 que está a su ves unida 
a la carcasa 34 consî uiáadoss de esta forma poder gra­
duar la t casida can que debe actuar el grupo tensor en 
funoidn a la velocidad de la cadena de arrastre que une 
a las pidones 26 y 27*

10 8* - ̂ cmmnmmo mawoicMABo na mía APAazjoa
BE PESCA PARA.PABAN8HE Y NA6AB* segt̂  las anteriores rei­
vindicaciones caraoterisado porqpe el movimiento del pi- 
Han 27 es traaaeitidc por la misma cadena de arrastre al 
piden 36 a su correspondiente eje 37, que está a su ves 

13 unido a la carcasa 34 mediante unos convencionales coji­
netes, eje 37 que por el extremo contrario al que está 
solidarizado a la carcasa se encuentra fijado a otro ro­
dillo de arrastre de similares características que el 33.

9*- "ymoBBBínMm BEmwcnmABo PE SAMR APAmpos 
20 PE PE60A PAPA PA1AW0HB Y NASAS* eegda las anteriores rei­

vindicaciones caracterizado porquetas el tramo de cadena 
existente entre el piñón 27 al 36 está conducida por me- 
diaoi&t de dos piñones 38 y 39, siendo la única y exclusi­
ve finalidad de estos dos la de conseguir un buen Aigulc 

23 de agarre de la mencionada cadena de arrastra, existien­
do igualmente el piñón 40 con la misma finalidad que los 
anteriormente descritos para el tremo de cadena de arras­
tre existente entre el piñón 36 y 26,



10* - "PROCEDIMIENTO PERFECCIONADO DE HADAR APAREJOS 
DE PESCA PARA PALANGRE Y NASAS" aegáa las anteriora* re& 
vindicaoionee caracterizada parque laa características 
de Ice pisoneo 36+ 37 y 36 0* Han diseñado con lo* finali­
dad de que lo velocidad tangencial qu" e*áa nao de sus cc- 
rreepondieatee rodillos de arrastre oca la misma,

11* - "PROCEDIMIENTO PERFECCIONADODE HALAR. APAREJÔ - 
DE PESCA PARA PALÁN6RE Y NASAS", eegdn las anteriores rei­
vindicaciones caracterizado por̂ e incidiendo sobre el ro- 
dille 35 se haya el rodillo tensor 4i, asteada dote accio­
nado a travos del engranaje 38 que está solidarizada al 
eje 42 en cuya extremo contraria se le ha fijado otra pe­
queño engranaje 43, estando el can jante del eje 42 y en*L 
granajes 38 y 43 alojados en el interior de un soporte 44, 
siendo la cara cilindrica, exterior 45 del soporte 44 en 
donde se le ha anido de ana forma basculante, la carcasa 
46 que será la que alejará y sustentará al conjunto aeei& 
nador del rodillo basculante que está solidarizado en el 
extremordél eje 47, eje que está sustentado y solidariza­
do a la cercase 46 a través de unos convencionales roda­
mientos; en el extremo contrario donde se haya situado el 
rodillo 41, se encuentra solidarizado si eje 47 el piden 
48, gracias al cual se le traaeaitirá el movimiento por 
la acoida de la cadena de arrastre 49#

12* - "PROCEDIMIENTO PERFECCIONADO DE HADAR APAREJOS 
DE PESCA PARA PALANGRE Y NASAS" aegdn las anteriores rei­
vindicaciones caracterizado porque la carcasa 46 presenta 
una protuberancia 50 en donde se engarzará el resorte 51



a i*

cuyo extremo contrario ao encuentro solidarizado o tra­
vés de un regulador 52 a un apéndice que surge de la cag 
casa 34 con lo cual se podrá graduar la presida que deba 
ejercer del rodillo 41 sobre el 35, permitiendo a su vez 

5 que cuando pase un nudo o un anzuelo a través ds estos 
dos rodillos permita un cierto movimiento de alevaoidn 
del mencionado rodillo 41.

13* - "PROCEDDKEMM PERFECCIONADO DE HALAR APAREJOS 
DE PESCA PARA PALANGRE Y RASAS" según lae anteriores rei- 

10 vindicaciones caracterizado porque las características 
del piñón 48 que os ol que accionará al rodillo tensor 
41 está diseñado da forma tal que la velocidad tangencial 
de áste,sea ligeramente superior a la de los rodillos do 
arrastre consiguiéndose ds seta forma producir una cierta 

15 tsnaiéa a la salida da la Ifnaa madre.
14* - "PROCEDIMIENTO PERFECCIONADO DE HALAR APAREJOS 

DE PESCA PARA PALANGRE Y NASAS", eegdn las anteriores rei­
vindicaciones oaracterlsado porque si rodillo ds arrastre 
12 está payoialmente cubierto por unas guias 53, gracias 

20 a las cuales, la línea madre al ser halada deslizará a lo 
largo da alias hasta que caiga a la zona central del rodi­
llo de arrastre 12, impidiendo que se formthpare* de fuer­
zas que tiendan a retorcer a la lRna madre,

15* - "PROCEDIMIENTO PERFECCIONADO DE HALAR APAREJOS 
25 DE PESCA PARA PALANGRE Y NASAS", según las anteriores rei­

vindicaciones caracterizado porque la zona superior do los 
rodillos 35 y 54, están protegidos por ol protector 81 im­
pidiendo que los enzuelos que están solidarizados a la lf-



32*

5

10

13

asa madre y al ser halados consecuencia da su inórela pro­
voque que llegan a anrradarse con la línea madre que pasa 
por loa otros rodillos reatantes*

Id* - "PROCEDIMIENTO PERFECCIONADO DE ñ&AR APAREJOS DE 
PESCA PASA PALANGRE Y RASAS", segdn las anteriores reivin­
dicaciones caracterizado porque la configuraeiáh 03$d̂ or 
del rodillo 33 presenta un reandido de muy pequeña incli­
nación en tanto que, el rodillo 41 presenta unos flancos 
con inclinación convergente sobre el 33, dejando al mayo? 
aspado de estos flancos en el centro da los rodillos, con 
lo cual se consigue el autocentrado de la línea madre* 

l?a - "PROCEDIMIENTO PERFECCIONADO DE HALAS APAREJO? DE 
PESCA PAPA PALANGRE Y NASAS"*

Yodo tal y conforme se describe en la presente Mamaria 
la cual consta de -Veintidós hojas escritas a máquina per 
una sola da sus caras y cuatro planos que la ilustran*

MADRID JML. 1978
ELECTROMECANICA YAC, S*A* 
P+A,

M.' Ü^M EH tAQMtOES MAHOHELLK 
p. P.
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