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DESCRIPCION

Dispositivo de avance con mordaza de sujecion
movible.

La presente invencién se refiere a un dispositivo
de avance para el suministro de forma sincronizada
de material alargado, particularmente de material en
banda, de alambre o perfilado, a lo largo de una direc-
cién de avance de acuerdo con el predmbulo de la rei-
vindicacién 1. Un dispositivo de avance de este tipo
comprende al menos un dispositivo de sujecién con
mordazas de sujecion, que se puede graduar entre una
posicién de sujecion, en la que sujeta el material alar-
gado entre las mordazas de sujecidn, y una posicién
de liberacidn, en la que suelta el material largado para
el movimiento con respecto a las mordazas de suje-
cién, y que se puede mover al menos en la posicién
de sujecidn en el sentido de avance.

Para una aplicacién cuidadosa de la fuerza de la
mordaza de sujecién en el material alargado, al menos
una de dos mordazas de sujecién que definen entre si
una hendidura de sujecién del al menos un dispositivo
de sujecion estd configurada flexible en una direccién
de aumento de la hendidura de sujecién. Preferible-
mente, ambas mordazas de sujecion estan configura-
das flexibles en una direccién de aumento de la hen-
didura de sujecién. Por motivos de un requerimien-
to reducido de espacio constructivo, la al menos una
mordaza de sujecién configurada de forma flexible es
un componente alargado.

Un dispositivo de avance de este tipo se conoce a
partir del documento US-A-3.684.145. En el disposi-
tivo de avance conocido se garantiza la flexibilidad de
las mordazas de sujecién en la direccién longitudinal
de las mordazas de sujecién por la intercalacion de un
paquete de resorte de disco.

Con tales dispositivos de avance se suministra ma-
terial alargado a sucesivos puestos de procesado, que
transforman el material alargado por regla general sin
desprendimiento de virutas, particularmente por fle-
Xidén, estampado y similares.

El objetivo de la presente invencién es indicar un
dispositivo de avance del tipo que se ha mencionado
al principio, cuya al menos una mordaza de sujecion
flexible se realice con dimensiones muy pequefas y
masa reducida.

Este objetivo se resuelve de acuerdo con la inven-
cioén si la al menos una mordaza de sujecién flexible
presenta al menos por secciones al menos una cavi-
dad, preferiblemente una cavidad de paso, cuya di-
reccion de recorrido presenta un componente ortogo-
nal al sentido longitudinal de la mordaza de sujecion.
De hecho, en la solucién que se ha mencionado en
ultimo lugar se pueden realizar mordazas de sujecién
con la suficiente flexibilidad con dimensiones muy re-
ducidas, de manera que la totalidad de las masas que
se mueven en el sentido de la circulacién se pueden
mantener pequeiias.

Se logra un efecto particularmente ventajoso si al
menos una cavidad, preferiblemente varias cavidades,
atraviesan la mordaza de sujecion. Tales cavidades se
pueden fabricar sin mds por perforacién o por elec-
troabrasion por alambre. De forma particularmente
preferida, la al menos una cavidad atraviesa la morda-
za de sujecién en la zona de su centro, de manera que
se dispone de recorrido eldstico en una zona central
de la mordaza de sujeciéon. Ademds, se pueden pro-
porcionar varias cavidades de paso sucesivas en sen-
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tido longitudinal de la mordaza de sujecién, que, para
aumentar el efecto eldstico, pueden estar desplazadas
entre si de acuerdo con un dngulo alrededor de un eje
longitudinal de la mordaza de sujecion.

Antes de detallar los perfeccionamientos ventajo-
sos de la presente invencién definidos en las reivin-
dicaciones dependientes, a continuacién se explicara
una construccién ventajosa de un dispositivo de avan-
ce de acuerdo con la invencién. A modo de ejemplo,
el al menos un dispositivo de sujecidn se puede pro-
porcionar alrededor de un carril cerrado, donde un tra-
mo de avance del carril de circulacién tiene un recorri-
do en la direccién de avance y donde el dispositivo de
sujecion se encuentra, al pasar por el tramo de avance,
al menos por secciones en la posicion de sujecion.

Se tiene que sefialar en este punto que con “ma-
terial alargado” se indica cualquier material que ten-
ga una extensioén en una direccién del espacio con-
siderablemente mayor, aproximadamente entre dos y
tres veces, que en las otras dos direcciones del espa-
cio. Preferiblemente, sin embargo, con la expresion
“material alargado” se indica un material en banda,
de alambre o perfilado, que se desenrolla de mane-
ra ventajosa de una reserva. Esto conduce a tiempos
de funcionamiento ventajosamente mayores entre un
cambio de material alargado en el dispositivo de avan-
ce.

Una ventaja del dispositivo de sujecién periféri-
co de acuerdo con la invencién consiste en que una
carga dindmica que actiia sobre el al menos un dis-
positivo de sujecién por el cambio de direccién de su
velocidad de movimiento durante la circulacion, en
comparacién con un dispositivo de sujecién inversor
de la direccién también conocido a partir del estado
de la técnica, a la misma velocidad de avance, se pue-
de disminuir en su valor absoluto por la seleccion de
radios de desvio correspondientemente grandes. Co-
mo se conoce en general, la aceleracion centripeta que
provoca un cambio de direccién de una velocidad du-
rante la circulacién a lo largo de un carril cerrado es
proporcional al cuadrado de la velocidad del carril e
indirectamente proporcional al radio de curvatura del
carril. De este modo, por ejemplo, el tramo de avan-
ce, en una realizacién de la presente invencion, puede
estar formado por un tramo recto y el resto del carril
de circulacién cerrado se une de forma curvada al tra-
mo de avance recto. Segin el espacio de construccién
disponible, se puede, asumiendo una mayor longitud
del carril, seleccionar un mayor radio de curvatura del
carril.

La longitud total del carril de circulacién cerrado
se puede mantener corta con una longitud predeter-
minada del tramo de avance si, paralelo a un tramo de
avance esencialmente recto, se proporciona un tramo
de retorno también esencialmente recto, donde el tra-
mo de avance y el tramo de retorno se unen entre si
por secciones de carril curvadas. El radio de curvatu-
ra promedio de estas secciones de carril curvadas se
corresponde a la mitad de la distancia del tramo de
avance y de retorno. Para que el al menos un dispo-
sitivo de sujecién pueda pasar por la seccién de carril
curvada sin problemas y sin fuerzas dindmicas exce-
sivas que actien sobre el mismo, es ventajoso que el
didmetro de un segmento de carril curvado esté en el
orden de magnitudes de la dimensién del al menos un
dispositivo de sujecion en el sentido de la circulacion,
preferiblemente que el didmetro sea igual a esta di-
mension o mayor que la misma.
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Si el dispositivo de avance comprende una plurali-
dad de dispositivos de sujecidn sucesivos en la direc-
ci6n de la circulacién, puede aumentar la velocidad de
avance maxima que se puede alcanzar por el dispositi-
vo de avance, ya que entre dos procesos de avance no
se tiene que esperar una circulaciéon completa de un
dispositivo de sujeciéon. Mds bien se pueden propor-
cionar dispositivos de sujecién adicionales de tal ma-
nera que, cuando un dispositivo de sujecién engrana-
do con el material alargado se desengrana hasta la po-
sicién de liberacién por un desplazamiento, otro dis-
positivo de sujecién que todavia no se encuentra en un
engranaje de sujecion, por desplazamiento a la posi-
cién de sujecion, se lleva al engranaje de sujecién con
el material alargado. Los especialistas entenderan que
tales cambios de engranaje no se tienen que producir
necesariamente en exactamente el mismo momento,
aunque esto se prefiera particularmente, ya que en-
tonces se garantiza que siempre hay un dispositivo
de sujecion en engranaje de sujecién con el material
alargado. Tal cambio de engranaje también se puede
producir en una ventana temporal predeterminada que
contenga el fin del engranaje, por ejemplo, de hasta el
10% de la duracion ajustada del ciclo con la que se
acciona el dispositivo de avance.

La fuerza total que se puede transmitir por el dis-
positivo de avance sobre el material alargado para su
transporte se puede aumentar de forma ventajosa si
el dispositivo de avance comprende una pluralidad de
dispositivos de sujecion y si una pluralidad de dispo-
sitivos de sujecién, durante su movimiento en la di-
reccidén de avance, se encuentra simultineamente en
la posicién de sujecioén. Las fuerzas de sujecion que
se pueden transmitir desde cada dispositivo de suje-
cién individual que se encuentra simultineamente en
la posicién de sujecion al material alargado se suman
a una fuerza total, de manera que el material alargado
se puede acelerar fuertemente y también se puede vol-
ver a frenar fuertemente sin que se tenga que temer,
después del frenado, una imprecisiéon de la posicién
del material en banda. Por el contacto plano posible
entre la mordaza de sujecién y el material alargado
ademads se puede disminuir notablemente la carga de
presion local del material alargado en la zona del en-
granaje de sujecion, en comparacion con los disposi-
tivos de rodillos de avance conocidos. Esto significa
que, a pesar de la transmision de fuerzas de sujecion
grandes en su totalidad, localmente solamente actdan
presiones comparativamente moderadas sobre el ma-
terial alargado.

La configuracion flexible de al menos una morda-
za de sujecion es, particularmente en el caso que se
ha mencionado anteriormente, ventajosa, porque va-
rios dispositivos de sujecién se encuentran simulta-
neamente en la posicion de sujecién y mantienen suje-
ta una seccion de material alargado. Entonces se pue-
de, debido a la flexibilidad de las mordazas de suje-
cidn, igualar una variacidn posiblemente presente del
grosor del material alargado a lo largo de su longitud.
Esto es, precisamente usando controles de movimien-
to mecdnicos, de gran ventaja para las mordazas de
sujecion.

Basicamente se puede concebir que varios dispo-
sitivos de sujecion se unan directamente articulados
entre si para formar una cadena de dispositivo de su-
jecioén cerrada. Para esto, cada dispositivo de sujecion
puede comprender un dispositivo de articulacion, que
se acopla o se puede acoplar con un dispositivo de
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articulacién opuesto correspondiente de un dispositi-
vo de sujecién siguiente en el sentido de la circula-
cion. Es entonces suficiente que los ejes de las articu-
laciones que unen los dispositivos de sujecion entre si
sean esencialmente paralelos, de manera que los dis-
positivos de sujecion unidos entre si se puedan girar
unos respecto a otros para la formacién de una cadena
cerrada.

Para una buena transmisién de fuerza desde un
motor del dispositivo de avance al al menos un dis-
positivo de sujecidn, y particularmente para un des-
vio simplificado del al menos un dispositivo de suje-
cién en las secciones curvadas del carril de circula-
cién cerrado es ventajoso si el al menos un disposi-
tivo de sujecion, para el movimiento comun, se une
con una pieza de transmisién del movimiento sin fin
deformable.

La pieza de transmisién del movimiento sin fin de-
formable puede ser, por ejemplo, una cadena, parti-
cularmente cadena laminar, que permite una transmi-
sion de fuerzas muy grandes en el sentido de la cir-
culacién. Sin embargo, por motivos de una capacidad
de desvio lo mejor posible, se prefiere como pieza de
transmisién del movimiento una corona dentada fle-
xible. Si se usa una corona dentada de plastico, la fle-
xibilidad del plastico sirve para una amortiguacién de
un impulso de arranque o/y frenado que posiblemen-
te se pueda presentar. El uso ventajoso de una corona
dentada con alma de metal, particularmente alma de
acero, garantiza que, a pesar de la amortiguacion tran-
sitoria por deformacidn eldstica de la corona dentada
en la posicidn final lograda (posicién de descanso), se
consiga la posiciéon deseada con una gran precision.
Ademés se prefiere una corona dentada con configura-
cion dentada bilateral, ya que entonces un dispositivo
de transmision de la fuerza de accionamiento, en un
primer lado de la corona dentada, puede engranar en
la misma con arrastre de forma, asi como el al menos
un dispositivo de sujecion en el segundo lado, opuesto
al primero, de la corona dentada puede engranar con
la misma en el sentido de la circulacién con arrastre
de forma, de manera que ni el dispositivo de transmi-
sién de la fuerza de accionamiento ni el al menos un
dispositivo de sujecién presentan deslizamiento en el
sentido de la circulacidn, lo que posibilita una elevada
precision de colocacién también con grandes veloci-
dades de avance y cortas duraciones de ciclo.

Para la sujecién del material alargado, el disposi-
tivo de avance se configura ventajosamente de tal ma-
nera que el al menos un dispositivo de sujecién com-
prende al menos dos mordazas de sujecion que defi-
nen una hendidura de sujecién entre si, de las cuales al
menos una se puede mover, con modificacién de la an-
chura de la hendidura, a lo largo de un carril de suje-
cién en movimiento hacia la respectiva otra mordaza
de sujecion y alejarse de la misma. De este modo, las
al menos dos mordazas de sujecién pueden ponerse en
contacto con lados respectivamente opuestos del ma-
terial alargado y, de este modo, transmitir una fuerza
de sujecion lo mayor posible sobre el material alarga-
do. Para esto, las mordazas de sujecion se sujetan de
forma mdvil respecto a un cuerpo de dispositivo de
sujecion en el mismo.

Bésicamente se puede concebir que cada mordaza
de sujecion individual de cada dispositivo de sujecién
esté provista de un aparato de fuerza, que se puede
controlar por un control, para mover la mordaza de
sujecion con respecto a un cuerpo de dispositivo de
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sujecion que la lleva a lo largo del carril de sujecion
en movimiento. Sin embargo, se entenderd facilmen-
te que esto aumentaria de forma considerable la ma-
sa movida en el dispositivo de avance. Por este moti-
vo, de acuerdo con un perfeccionamiento ventajoso de
la presente invencidn, se prefiere un control del mo-
vimiento mecdnico de la al menos una mordaza de
sujecion movil de un dispositivo de sujeciéon. Como
control del movimiento de la al menos una mordaza
de sujecién movil a lo largo del carril de sujecién en
movimiento se puede proporcionar un carril de leva,
el cual desplace una mordaza de sujecién mévil a lo
largo del carril de sujeciéon en movimiento acercin-
dola o y/o alejandola de la otra mordaza de sujecién
correspondiente.

Los controles del movimiento mecanicos tienen la
ventaja adicional de que son rdpidos y considerable-
mente resistentes a averias. Ademads, por el carril de
leva no solamente se puede producir, debido al control
forzado que se produce de esta manera, el movimien-
to requerido de la mordaza de sujecidn, sino también
se puede aplicar simultdneamente la fuerza de suje-
cion requerida por el carril de leva a la mordaza de
sujecion. De este modo se simplifica muy considera-
blemente la construccién del dispositivo de avance.

Como se ha indicado anteriormente, el carril de
leva se puede configurar de tal modo que mueva la
mordaza de sujecién solamente en una direccién o en
ambas direcciones, es decir, hacia el material alarga-
do y alejandose del mismo. Para cumplir el objetivo
de avance, la sujecién segura del material alargado en
el dispositivo de sujecion tiene mayor significado que
una separacion de la mordaza de sujecion del material
alargado. Esto dltimo, por lo demds, no se tiene que
producir obligatoriamente, como por ejemplo cuando
no es importante el acabado de la superficie del ma-
terial alargado. En este caso, la mordaza de sujecién
no se tiene que separar del material alargado, sino que
es suficiente disminuir la fuerza de sujecion hasta que
el material en banda pueda soltarse del al menos un
dispositivo de sujecidn.

Debido a la importancia prioritaria de una aplica-
cidén segura de la fuerza de sujecion, el dispositivo de
avance se configura preferiblemente de tal modo que
la al menos una mordaza de sujeciéon mévil a lo lar-
go del carril de sujecién en movimiento se pretense
por un medio eldstico en una posicién de separacion
de mayor anchura de la hendidura y actie junto con
el carril de leva para el movimiento a una posicién de
contacto con una menor anchura de la hendidura.

Se puede obtener una fuerza de sujecién particu-
larmente elevada con una construccién a la vez com-
pacta del al menos un dispositivo de sujecién si el
carril de leva, que desplaza una de las mordazas de
sujecion durante su paso respecto a la otra mordaza
de sujecidn opuesta, observando un paso por el tramo
de avance, se dispone a distancia de forma ortogonal
respecto a una superficie de contacto de la mordaza
de sujecién de la otra mordaza de sujecién. La super-
ficie de contacto de la mordaza de sujecion es aquella
superficie de la mordaza de sujecion, que, durante la
sujecion del material alargado, se pone en contacto
con un lado del mismo.

Con la disposiciéon mencionada del carril de le-
va es posible usar mordazas de sujecion muy cortas,
esencialmente rectas, que tienen un recorrido en la di-
reccién de separacion del carril de leva hacia la res-
pectiva mordaza de sujecién opuesta y, por tanto, tam-
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bién hacia el material alargado. De este modo, la fuer-
za ejercida por una de las mordazas de sujecién sobre
el material alargado esencialmente no presenta ningin
componente de fuerza que se encuentre en el plano de
la superficie de contacto de la mordaza de sujecién de
la mordaza de sujecién movida por el carril de leva.
La obtencién de fuerza de sujecién utilizable en re-
lacién a la fuerza total ejercida sobre la mordaza de
sujecion, por tanto, es muy grande.

De forma constructiva, para la realizacién de una
fuerza de sujeciéon muy elevada que se puede conse-
guir de ese modo, la al menos una mordaza de suje-
cién movil a lo largo del carril de sujecién en mo-
vimiento se puede configurar con una forma alarga-
da, en uno de cuyos extremos longitudinales se pro-
porciona una superficie de contacto de la mordaza de
sujecion para el contacto con el material alargado, y
en cuyo otro extremo longitudinal se proporciona un
cuerpo de rodamiento para el contacto de rodamiento
con el carril de leva.

Adicionalmente es ventajoso para un dispositivo
de avance que pueda transportar material alargado de
diverso grosor. Se puede realizar una adaptacion sin
gran complejidad del dispositivo de avance a diferen-
tes dimensiones de grosor de material alargado, si el
dispositivo de avance comprende un medio modifica-
dor de la anchura minima de la hendidura, que esté
configurado para modificar la anchura minima de la
hendidura que se presenta durante el funcionamien-
to normal de avance durante un paso por el tramo de
avance entre dos mordazas de sujecién opuestas entre
si.

Para que la anchura minima de la hendidura se
pueda modificar lo mds sencillamente posible por un
operario, el medio modificador de la anchura minima
de la hendidura comprende preferiblemente un apa-
rato de fuerza que estd en relacion de transmision de
fuerza con al menos una de las dos mordazas de su-
jecion opuestas entre si de tal modo, que la al menos
una mordaza de sujecion, por la aplicacién de fuer-
za mediante el aparato de fuerza, se puede desplazar
hacia la mordaza de sujecién respectivamente opues-
ta y alejandose de la misma. Como aparato de fuerza
en el sentido de la presente solicitud se puede usar
cualquier dispositivo mediante el cual se pueda ejer-
cer fuerza sobre otro objeto. En un caso sencillo, el
aparato de fuerza puede ser un medio de resorte, co-
mo, por ejemplo, un resorte helicoidal de compresion
0 un mecanismo con elementos fileteados.

En la realizacién preferida que se ha mencionado
anteriormente de la presente invencion, en la que se
emplea un carril de leva como control del movimien-
to mecdnico de las mordazas de sujecion, la capaci-
dad modificadora de la anchura minima de la hendi-
dura se resuelve, con ayuda del medio modificador de
la anchura minima de la hendidura que se ha men-
cionado anteriormente, de forma sencilla constructi-
vamente haciendo que el carril de leva se pueda des-
plazar, esté en relacion de transmisién de fuerza con
el aparato de fuerza y se pueda accionar por la fuerza
del aparato de fuerza para desplazarse, donde un des-
plazamiento del carril de leva mediante el aparato de
fuerza produce un desplazamiento de la al menos una
mordaza de sujecién que actda junto con el carril de
leva.

En este caso, mediante el aparato de fuerza se pue-
de desplazar de forma sencilla el carril de leva respec-
to al dispositivo de sujecién como un conjunto, de ma-
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nera que la mordaza de sujecién mévil a lo largo del
carril de sujecién en movimiento adopta, segin la po-
sicién de desplazamiento del carril de leva, diferentes
posiciones de la mordaza de sujecidn con diferentes
anchuras de la hendidura de sujecion.

Preferiblemente se concibe usar un aparato de
fuerza que acttia en dos direcciones opuestas, de ma-
nera que el carril de leva se pueda desplazar por la
fuerza del aparato de fuerza de forma segura y diri-
gida en una direccién de aumento de la anchura mi-
nima de la hendidura y en una direcciéon de disminu-
cién de la misma. Por motivos de seguridad se pre-
fiere adicionalmente que el carril de leva, en un senti-
do de desplazamiento predeterminado, esté sometido
a la fuerza de pretensado de un elemento elastico de
pretensado. Con una averia del aparato de fuerza, el
elemento eldstico de pretensado puede desplazar en-
tonces el carril de leva a una posicioén definida. Esto
es preferiblemente una posicion en la que se garantiza
una sujecion del material alargado, es decir, una posi-
cién con la menor anchura posible de la hendidura de
sujecion. Como aparato de fuerza se usa preferible-
mente una unidad de cilindro hidraulico/pistén, par-
ticularmente preferiblemente una unidad de cilindro
hidraulico/pistén de doble efecto, ya que con la mis-
ma se puede realizar una fuerza muy elevada con un
requerimiento de espacio de construccién reducido.
Mediante la fuerza que se puede producir por la uni-
dad de cilindro hidraulico/pistén, ésta se puede usar
no solamente para el desplazamiento del carril de le-
va, sino también para la sujecién del carril de leva en
su posicion seleccionada.

Se puede conseguir un gran grado de libertad con
la disposicion del aparato de fuerza y una adaptacion
de un movimiento de un elemento de suministro de
fuerza del aparato de fuerza al movimiento de despla-
zamiento deseado del carril de leva, si el aparato de
fuerza se une mediante un engranaje con el carril de
leva.

Se ha demostrado que es particularmente ventajo-
so en este caso si el engranaje comprende un excéntri-
co que se puede girar mediante el aparato de fuerza,
con el que estd unido el carril de leva. Con tal ex-
céntrico se puede transformar de forma muy senci-
Ila un movimiento lineal del elemento de suministro
de fuerza, como el pistén de un cilindro hidraulico,
en un movimiento de desplazamiento lineal, angula-
do respecto al mismo, particularmente ortogonal, del
carril de leva. Con una seleccién adecuada de las me-
didas del excéntrico como, por ejemplo, el didmetro
del excéntrico y la excentricidad, ademas se puede
conseguir una multiplicacion o desmultiplicacién del
movimiento y de la fuerza (de forma reciproca a la
transmision del movimiento).

Ademads, mediante el engranaje se posibilita que
el aparato de fuerza se pueda disponer con ahorro de
espacio en una zona rodeada del al menos un disposi-
tivo de sujecidn en circulacién. De este modo, la zona
situada en el interior del carril de circulacién del dis-
positivo de sujecion, que de todos modos pertenece al
espacio de construccién del dispositivo de avance, se
puede usar de forma razonable para obtener un dis-
positivo de avance compacto con un requerimiento de
espacio de construccion reducido. Se sefiala que, pre-
feriblemente, el al menos un dispositivo de sujecién
circula, durante el avance de un material en banda pla-
no, en el plano del material en banda o en un plano de
circulacién paralelo al plano del material en banda.
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Con plano del material de banda se indica el plano
principal de extension del material en banda en el tra-
mo de avance. Se ha demostrado que con esta direc-
cién de circulacidn se puede realizar un requerimiento
de espacio de construccion muy reducido.

Preferiblemente, no solamente una de las dos mor-
dazas de sujecion opuestas, sino las dos mordazas de
sujecion de un dispositivo de sujecién que definen en-
tre si una hendidura de sujecién, se pueden acercar y
alejar entre si por modificacién de la anchura de la
hendidura. De este modo es posible que ambas mor-
dazas de sujecién de un dispositivo de sujecion, en la
posicién de liberacion del dispositivo de sujecion, se
separen del material alargado, de manera que la super-
ficie del material alargado se somete lo menos posible
a las exigencias de la sujecién para el avance del mis-
mo.

En este contexto se sefiala otra ventaja de la pre-

sente invencién: Esta consiste en que el dispositivo
de sujecion, para el alojamiento de las dos morda-
zas de sujecion que definen entre si una hendidura de
sujecion, independientemente de su movilidad indi-
vidual, puede comprender una cubierta de una pieza,
de manera que la orientacién de las dos mordazas de
sujecion entre si también se mantiene durante largos
tiempos de accionamiento. Incluso si la cubierta no
se configura como una pieza, se puede obtener, por la
aplicacidn del dispositivo de sujecién en un dispositi-
vo de transmision del movimiento sin fin deformable,
particularmente en una corona dentada por ambos la-
dos, una precision de posicién similar de las mordazas
de sujecion entre si a lo largo de un tiempo de accio-
namiento largo, a la de la cubierta de una pieza.

En el caso de que las dos mordazas de sujecion
que definen entre s una hendidura de sujecién se pue-
dan mover acercdndose y alejandose, también la se-
gunda mordaza de sujecion se puede accionar del mo-
do que se ha descrito detalladamente anteriormente
para el movimiento hacia la otra correspondiente mor-
daza de sujecion. Particularmente se puede usar para
esto un carril de leva que se puede perfeccionar del
mismo modo ventajoso que el carril de leva que se
ha descrito anteriormente de la primera mordaza de
sujecion mencionada.

Es particularmente adecuado para la aplicacion de
fuerza sobre el carril de leva, particularmente para la
modificacién de la anchura minima de la hendidura, y
para la aplicacién de fuerza por las mordazas de su-
jecion sobre el material alargado, si se disponen los
carriles de leva y el al menos un dispositivo de suje-
cion, preferiblemente también el medio modificador
de la anchura minima de la hendidura, simétricamen-
te respecto a un plano de simetria entre las mordazas
de sujecion que atraviesa la hendidura de sujecion por
el centro de la hendidura.

A continuacidn, la presente invencion se explica
con mas detalle mediante las Figuras adjuntas. Se re-
presenta:

En la Fig. 1, una vista lateral de un dispositivo de
avance de acuerdo con la invencion,

En la Fig. 2, una vista en planta del dispositivo de
avance de la Fig. 1,

En la Fig. 3, una vista del corte del dispositivo de
avance de acuerdo con la invencion de las Figs. 1 y 2
al observar el plano de corte III-III de la Fig. 1,

En la Fig. 4, una vista del corte al observar el pla-
no de corte IV-IV de la Fig. 1,
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En la Fig. 5, una vista del corte del dispositivo de
avance de las Figs. 1 y 2 al observar el plano de corte
V-V de la Fig. 1,

En la Fig. 6a, una vista lateral de una mordaza de
sujecion del dispositivo de avance de acuerdo con la
invencion de las Figs. 1 -5y

En la Fig. 6b, una vista posterior de la mordaza de
sujecion de la Fig. 6a.

En la Fig. 1 se indica un dispositivo de avance
de acuerdo con la invencién generalmente con 10.
El mismo sirve para transportar un material en ban-
da alargado 12 de forma sincronizada a lo largo del
sentido de avance V. Para esto se acciona el disposi-
tivo de avance 10 por un motor eléctrico controlado
numéricamente 13 mediante un engranaje intermedio
desmultiplicador del movimiento 14. Por la inversién
de la direccion del movimiento del motor 13, el dis-
positivo de avance 10 también puede transportar en la
direccién opuesta.

El dispositivo de avance 10 comprende una plura-
lidad de dispositivos de sujecion 16, que, accionados
por el motor eléctrico 13, circulan a lo largo de un
carril cerrado B (véase la Fig. 2).

Cada dispositivo de sujecion 16 tiene un cuerpo de
dispositivo de sujecién 18, en el que se pueden mo-
ver, acercdndose y alejdndose, dos mordazas de suje-
ci6én 20 y 22 opuestas por modificacién de la anchura
de una hendidura de sujecién formada entre ellas. El
cuerpo del dispositivo de sujecién 18 se fabrica pre-
feriblemente de aluminio recubierto de HC, para ob-
tener una masa movida reducida con la suficiente ro-
bustez. Las mordazas de sujecion 20 y 22, que en el
ejemplo de realizacién mostrado en las Figuras 1 -
5 del dispositivo de avance de acuerdo con la inven-
cion se configuran esencialmente idénticas, se descri-
ben detalladamente junto con las Figs. 6a y 6b.

Los dispositivos de sujecion 16 se configuran con
simetria especular respecto a un plano central S del
material alargado 12 ortogonal al plano del dibujo de
la Fig. 1, de manera que solamente la mitad superior
del dispositivo de sujecién 16 se explica con més de-
talle. Para la descripcion de la mitad inferior se hace
referencia a la descripcion de la mitad superior.

La mordaza de sujecién 20 se dispone de manera
desplazable a lo largo de la recta KB en la cubier-
ta del dispositivo de sujeciéon 18 en direccion de la
flecha doble K hacia el material de banda 12 y ale-
jandose del mismo. De este modo, la punta de flecha
K1 indica una direccién hacia el material alargado 12
y la punta de flecha K2 una direccién alejandose del
material alargado 12. La flecha doble K es paralela al
plano del dibujo de la Fig. 1 y ortogonal al sentido de
avance V. Por tanto, la recta KB describe el carril de
sujecion en movimiento lineal, a lo largo del cual se
puede mover una mordaza de sujecion.

Dos muelles helicoidales 24 y 26 sujetan la mor-
daza de sujecién 20 en la direccidn de alejamiento K2
del material alargado 12 y, de este modo, ponen en
contacto un cilindro de rodamiento 28 con una super-
ficie de leva 30 de un carril de leva 32.

De este modo, durante su movimiento a lo largo
del carril cerrado B, el cilindro de rodamiento 28 rue-
da bajo la fuerza de presion de los muelles helicoida-
les 24 y 26 de forma permanente sobre la superficie
de leva 30 del carril de leva 32. La superficie de leva
30 orientada hacia el material en banda 12 se confi-
gura de tal modo que la mordaza de sujecion 20, en
el tramo de avance 34 del carril de leva 32, se despla-
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za en direccién de la flecha K1 hacia el material en
banda 12 y establece un engranaje de contacto con el
mismo.

El carril de leva inferior 36 se configura, respecto
al plano de simetria S, con simetria invertida respecto
al carril de leva superior 32, de manera que también
la mordaza de sujecién inferior 22 se desplaza acer-
céndose al material alargado 12 durante el paso por el
tramo de avance 34.

El desplazamiento de la mordaza de sujecién 20
en la direccién de la flecha K1 hacia el material alar-
gado 12 se realiza de forma sencilla porque el grosor
a del carril de leva 32 en el tramo de avance 34 es ma-
yor que el grosor b del carril de leva 32 en el exterior
del tramo de avance 34. El lado superior 38 del carril
de leva 32 opuesto a la superficie de leva 30 se en-
cuentra preferiblemente en un plano paralelo al plano
de simetria S, de manera que el aumento del grosor
del carril de leva 32 en la zona del tramo de avance 34
conduce a una aproximacién de la superficie de leva
30 al material alargado 12.

La cubierta 18 del dispositivo de sujecion 16 se
configura preferiblemente de una pieza, de manera
que se garantiza una oposicién precisa de las morda-
zas de sujecién 20 y 22 incluso durante largos perio-
dos de accionamiento. Las cubiertas 18 pueden tener
cavidades en los lados orientados hacia los respecti-
vos carriles de leva en el estado montado de los dis-
positivos de sujecidn 16, de manera que los muelles
helicoidales 24 y 26 y la mordaza de sujecién 20 se
pueden introducir en la direccién de la flecha K1 en la
mitad superior de la cubierta 18 del dispositivo de su-
jecién 16. Asimismo, la mordaza de sujecién 22 y los
muelles helicoidales que la pretensan contra el carril
de leva en la direccidn de la flecha K2, se pueden in-
troducir en la mitad inferior de la cubierta 18 del dis-
positivo de sujecién 16. Por su contacto con el carril
de leva 32, las respectivas mordazas de sujecién 20
y 22 estan protegidas frente a una caida en el estado
preparado del dispositivo de avance.

El aumento del grosor del carril de leva 32 en el
tramo de avance 34 no sucede bruscamente, sino por
una seccion inclinada de entrada 40. Sin embargo,
se garantiza que siempre haya mds de un dispositivo
de sujecion 16 en el tramo de avance 34, de manera
que el material alargado 12 se sujete por varios dis-
positivos de sujecion 16 simultdneamente y se pueda
transportar en el sentido de avance V. Preferiblemente
siempre hay tres dispositivos de sujecion 16 en la po-
sicién de sujecion y, por tanto, en engranaje de suje-
cion con el material alargado 12. También se propor-
ciona una correspondiente seccién inclinada de salida
42 en el extremo del tramo de avance 42, para ga-
rantizar una transicidn constante desde la posicion de
sujecion a la posicién de liberacion.

En el ejemplo mostrado en la Fig. 1, el eje de ro-
damiento del cilindro de rodamiento 28 de la morda-
za de sujecion 20 del dispositivo de sujecion 16 méas
a la izquierda de cuatro dispositivos de sujecion pro-
porcionados en el tramo de avance 34, se encuentra
exactamente debajo del extremo de la seccién incli-
nada 40. Asimismo, el eje de rodamiento del cilin-
dro de rodamiento 28 de la mordaza de sujecién del
dispositivo de sujecién mds hacia la derecha de este
cuadruplete, se encuentra debajo del comienzo de la
seccion inclinada 42.

Los dispositivos de sujecion 16 presentan, en su
extremo anterior en el sentido de avance V, una geo-
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metria de engranaje con arrastre de forma 44, y en el
extremo posterior al sentido de avance V, una geome-
tria opuesta con arrastre de forma 46. Como se puede
observar en las Figs. 1 y 2, estas geometrias de en-
granaje con arrastre de forma y opuestas con arras-
tre de forma desengranan, durante una inversion de
la direccién de los dispositivos de sujecién 16, mien-
tras que, cuando los dispositivos de sujecion 16 se en-
cuentran en el tramo de avance 34, estdn en engranaje
con arrastre de forma. Este engranaje con arrastre de
forma sirve esencialmente para asegurar una relacién
posicional predeterminada de dispositivos de sujecion
16 adyacentes entre si y evita particularmente una tor-
sion de los dispositivos de sujecién 16 alrededor de un
eje de giro ortogonal al sentido de avance V y situado
en el plano del dibujo de la Fig. 1.

Como también se puede observar en la Fig. 1 por
la representacion del trazo de rayas, en el interior del
carril de circulacién B de los dispositivos de sujecion
16 se proporciona un cilindro hidrdulico 48 (véase
también la Fig. 2). La barra del piston 50 extensible
del cilindro hidrdulico 48 se une con una cremallera
superior e inferior 52 y 54. En el ejemplo mostrado
en las Figs. 1 - 6, el cilindro hidrdulico 48 es de doble
efecto, de manera que la barra del pistén 50 se puede
desplazar en el sentido de avance V y en contra del
mismo. El engranaje 56, al que pertenece la cremalle-
ra superior 52, y el engranaje 58, al que pertenece la
cremallera inferior 54, se configuran y disponen con
simetria especular respecto al plano de simetria S, de
manera que solamente se describe el engranaje supe-
rior 56. Para la descripcion del engranaje inferior 58
se hace referencia expresa a la descripcién del engra-
naje 56.

La cremallera 52, que se pretensa por un resorte
helicoidal 60 en contra de la direccién de la presten-
sién V, engrana con un dentado periférico que se con-
figura en los rodillos cilindricos 62 y 64. Cada uno
de estos rodillos cilindricos comprende, en cada uno
de sus extremos longitudinales axiales, un vastago ex-
céntrico dispuesto excéntrico respecto a su eje central.
Se muestra a modo de ejemplo en la Fig. 1 el eje cen-
tral 64a del rodillo cilindrico 64 y el vastago excéntri-
co 66 fijado en el mismo.

El vastago excéntrico 66, como también el resto
de vastagos excéntricos del resto de los rodillos cilin-
dricos, estdn acoplados con los carriles de leva 32 y
36 con transmisioén del movimiento y de la fuerza, de
manera que, por un giro de los rodillos cilindricos 62
y 66, debido a un desplazamiento de la cremallera 52
en el sentido de avance, el carril de leva 32 superior
se separa en la direccién de la flecha K2 ortogonal-
mente al sentido de avance. Al contrario, el carril de
leva 32 se puede descender por un desplazamiento de
la cremallera 52 en contra del sentido de avance V,
por ejemplo, en una averia hidrdulica producida por
la fuerza de pretensado del resorte helicoidal 60, a lo
largo de la flecha K1 hacia el material en banda 12.

Debido a la configuracion de simetria invertida del
engranaje inferior 58, el carril de leva inferior 36 se
mueve, con el mismo desplazamiento de la cremalle-
ra 54, con simetria invertida. De este modo, los carri-
les de leva 32 y 36, mediante la barra del pistén 50,
las cremalleras 52 y 54 unidas con la misma para un
movimiento comun y los rodillos cilindricos que en-
granan con las mismas, por los vastagos excéntricos
dispuestos en ese lugar, se pueden acercar y alejar en-
tre si. De este modo es posible modificar la anchura
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minima de la hendidura que se puede lograr entre dos
mordazas de sujecion 20 y 22 opuestas entre si en el
tramo de avance 34. De este modo, el dispositivo de
avance 10, por un sometimiento del cilindro hidrauli-
co 48 a presién de aceite hidraulico, se puede adaptar
a materiales alargados 12 de diferente grosor en la di-
reccién del espacio de la flecha doble K.

En la Fig. 1, solamente indicada, hay una coro-
na dentada 68, con la que se unen los dispositivos de
sujecion 16 con arrastre de forma. Sin embargo, la co-
rona dentada 68 se observa mejor en la Fig. 2.

Como se observa en la Fig. 2, el dispositivo de
avance no solamente tiene esencialmente simetria es-
pecular respecto al plano de simetria S paralelo al pla-
no del dibujo, sino también respecto a plano de sime-
tria T ortogonal respecto al plano del dibujo de la Fig.
2 y esencialmente paralelo respecto al plano del di-
bujo de la Fig. 1. El cilindro hidraulico 48, que tam-
bién se dispone esencialmente simétrico respecto al
plano de simetria T, estd rodeado por los dispositivos
de sujecidn 16, lo que conduce a una disposicidn total
con ahorro de espacio del dispositivo de avance 10. El
cilindro hidraulico 48 se configura de manera extre-
madamente ventajosa de una pieza con una cubierta
interna 69 que aloja la guia de la corona dentada.

La corona dentada 68, que es una corona de plasti-
co con alma de acero, en su lado radial interno y tam-
bién en su lado radial externo, estd provista de un den-
tado. El dentado radial interno 68a permite un avan-
ce exacto por el rodillo dentado de accionamiento 70,
que se acciona por el arbol del rodillo 70a acoplado
con el drbol de salida del engranaje 14a para el giro
en sentido contrario a las agujas del reloj, con el que
se une por un dentado de arbol estriado con transmi-
sién de momento de torsion.

El segundo desvio se logra por un rodillo acompa-
fador 72 provisto a distancia del rodillo de acciona-
miento 70, que se puede desplazar por un tornillo 74
alejandose del rodillo de accionamiento y acercidndo-
se al mismo para mantener la corona dentada 68 en un
estado lo suficientemente sujeto. El rodillo de accio-
namiento 70 y el rodillo acompafiador 72 se configu-
ran esencialmente idénticos.

Alternativamente al rodillo de accionamiento 70 y
al rodillo acompaifiador 72 también se puede emplear,
si el espacio de construccion disponible asi lo requie-
re, una pluralidad de discos accionadores y acompa-
fladores separados esencialmente a lo ancho de la co-
rona dentada 68.

El dentado externo 68b de la corona dentada 68
permite una fijacién con arrastre de forma en el senti-
do de avance V o en el sentido de la circulacién de los
dispositivos de sujecién 16 en la corona dentada 68,
de manera que es posible una gran precision de co-
locacion de los dispositivos de sujecién. Los cuerpos
del dispositivo de sujecion 18 se enganchan con pie-
zas de agarre 76 en la corona dentada 68. Tales piezas
de agarre 76 se proporcionan en el extremo superior e
inferior de cada cuerpo del dispositivo de sujecién 18
y agarran la corona dentada 68 por sus bordes alrede-
dor y por detrds de la misma.

El agarre por detrds de la corona dentada por las
piezas de sujecién 76 agarra solamente un diente cen-
tral del dentado radial interno 68a de la corona den-
tada 68 respecto al tamafio de un dispositivo de su-
jecion 16 en el sentido de la circulacién, de manera
que, durante un desvio, el dispositivo de sujecion 16
esté fijado en la corona dentada, sin embargo, la coro-
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na dentada 68 flexible se puede liberar de la cubierta
esencialmente rigida 18 del dispositivo de sujecién 16
y ponerse en contacto con los rodillos de desvio 70 y
72.

En la Fig. 2 ademds se observa que entre las sec-
ciones de desvio 78 y 80, con simetria inversa res-
pecto al plano de simetria T para el tramo de avance
esencialmente recto 34 se proporciona un tramo de
retorno también esencialmente recto 82.

En la Fig. 3 se representa un corte a lo largo del
plano III-III por el dispositivo de avance 10.

En la Fig. 3 se observa, entre otras cosas, c6mo
el arbol de salida del engranaje 14a del engranaje in-
termedio 14 estd acoplado por una unién de arbol-co-
jinete 84 con el arbol del rodillo 70a, que a su vez
estd acoplado por un dentado estriado con el rodillo
de accionamiento 70 para la transmisién del momen-
to de torsion. El drbol del rodillo 70a se sitda, por dos
rodamientos dispuestos a distancia, para el giro sin
friccion.

En la Fig. 3 se observa muy bien que la superficie
de leva 30 del carril de leva 32, en el interior del tramo
de avance 34, se dispone esencialmente paralela a un
plano de contacto 12a para la mordaza de sujecién 20
con distancia de la misma. De este modo es posible
usar una mordaza de sujecién 20 a modo de estam-
pado, que en el estado de una sujecién esencialmente
solamente estd sometida a presién. Con esta construc-
cién es posible ejercer mayores fuerzas de sujecion
sobre el material alargado 12 que en las mordazas de
sujecion sometidas a flexién. Ademds de esto, se pue-
den mantener pequefias las dimensiones de las morda-
zas de sujecion individuales. Solamente se tiene que
garantizar que la superficie de leva 30 se pueda explo-
rar de forma segura y que se pueda ejercer fuerza de
sujecion sobre el material alargado 12.

En la Fig. 4, que es una vista del corte a lo largo
del plano IV-IV de la Fig. 1, se observa, en un cor-
te transversal, el cilindro hidraulico 48 rodeado de los
dispositivos de sujecién 16 y la corona dentada 68 con
su barra del pistén 50.

Ademads de esto se puede observar cémo respecti-
vamente una pieza de agarre 76 agarra la corona den-
tada 68 alrededor y por detrds de la misma en su senti-
do a lo ancho por cada borde. Las piezas de agarre 76
se enroscan con la cubierta 18 del dispositivo de su-
jecion 16. Los tornillos empleados para esto se mues-
tran en la Fig. 1. Uno se indica en la misma con la
referencia 76a.

Ademéds, en la Fig. 4 se representa el engranaje
56 y el engranaje 58 para el ajuste de la hendidura
minima entre las mordazas de sujecion 20 y 22 en el
tramo de avance 34. El rodillo cilindrico 62 se sitia
de forma giratoria alrededor de su eje central 62a. Un
dentado configurado en su superficie lateral engrana
con la cremallera 52. La cremallera 52 se une con la
barra del pistén 50 del cilindro hidraulico 48 para el
movimiento comun (véase la Fig. 2 en KP).

En sus dos extremos longitudinales, el rodillo ci-
lindrico 62 comprende védstagos excéntricos 63ay 63b
acoplados con el carril de leva 32. El vastago 63a pro-
visto de forma excéntrica respecto al eje del rodillo ci-
lindrico 62a se acopla, con transmision de movimien-
to y de fuerza, con el carril de leva 32 en el tramo
de retorno 82, mientras que el vastago excéntrico 63b
provisto en el extremo opuesto se acopla con el carril
de leva 32 en el lado del tramo de avance con trans-
misién de movimiento y de fuerza. Por un giro del
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rodillo cilindrico 62 alrededor de su eje del cilindro
62a, los vdstagos excéntricos 63a y 63b se desplazan
en la direccion de la flecha doble K y de este modo
desplazan el carril de leva 32 del plano S del mate-
rial alargado 12 en el tramo de avance 34 alejandolo
y acercandolo a los mismos. Los véstagos excéntricos
63ay 63b del rodillo cilindrico 62 se orientan coaxial-
mente entre si. El resto de los rodillos cilindricos del
engranaje 56 y 58 estdn configurados esencialmente
idénticos al rodillo cilindrico 62. Los vastagos excén-
tricos 63a 'y 63b se alojan en orificios del carril de leva
32.

Por motivos de complementariedad se hace refe-
rencia a la Fig. 5, que muestra un corte a lo largo del
plano V-V de la Fig. 1 por el eje de giro del rodillo
acompafiador 72. Las mismas piezas, como en las an-
teriores Figuras 1 - 4, se indican con las mismas refe-
rencias, donde para la descripcién de la Fig. 5 se hace
referencia a la descripcion de las anteriores Figuras.

En las Figuras 6a y 6b se representan de forma
detallada mordazas de sujecién 20 y 22, que se usan
en los dispositivos de sujecidon 16 del dispositivo de
avance 10 de acuerdo con las Figuras 1 - 5. A conti-
nuacion se describe solamente una mordaza de suje-
cion 20, donde esta descripcién también se tiene que
aplicar a las mordazas de sujecién 22, ya que estas
mordazas de sujecion se configuran de manera idénti-
ca.

Como se ha descrito anteriormente, las mordazas
de sujecién 20 comprenden en uno de sus extremos
20a un cilindro de rodamiento 28, que se configura
para rodar sobre la superficie de leva 30. Para esto se
puede usar de manera ventajosa un rodamiento dispo-
nible en el mercado, donde la superficie externa 28a
del anillo externo del rodamiento se usa como superfi-
cie de rodamiento. El rodamiento 28 se sitia giratorio
alrededor de un pasador 88, que, en el estado monta-
do del dispositivo de avance, se dispone con el eje del
pasador 88a paralelo a la superficie de leva 30. Para la
aplicacién de la fuerza mas adecuada se proporciona,
en el extremo 20a de la mordaza de sujecion 20, una
configuracién de rodamiento con forma de horquilla
90, en el que se aloja de manera giratoria el cilindro
de rodamiento 28.

A la configuracién de rodamiento 90 se une, en
sentido longitudinal de la mordaza de sujecién 20, una
seccion de espiga 92, que llega hasta el segundo ex-
tremo 20b de la mordaza de sujecién 20. La seccién
de espiga 92 se configura esencialmente cilindrica.

En el segundo extremo 20b de la mordaza de suje-
cién 20 se proporciona una pieza plana de sujecion 94
con forma de cono truncado y se fija con un tornillo
en la seccidn de espiga 92.

La pieza plana de sujecion 94 estd formada de me-
tal duro o ceramica y proporciona la superficie de apo-
yo de poco desgaste de la mordaza de sujecion 94a,
que, durante la sujecién del material alargado 12, se
pone en contacto con el mismo. El resto de la morda-
za de sujecion 20 esta fabricado preferiblemente del
denominado acero para moldes de plésticos, que tam-
bién se usa para la fabricacién de moldes para el mol-
deo por inyeccidn de plésticos.

La seccién de espiga 92 de la mordaza de sujecion
20 se proporciona con una flexibilidad. Esta flexibi-
lidad se consigue por la introduccién de ranuras en
la seccién de espiga 92. Las ranuras 92a y 92b son
todas paralelas entre si y ortogonales al eje longitu-
dinal 20c de la mordaza de sujecion 20, que también
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es el eje longitudinal de la seccién de espiga 92. Las
ranuras 92a atraviesan la seccion de espiga 92 en la
zona del eje longitudinal 20c, es decir, en la zona del
centro de la seccién de espiga 92a. Las ranuras 92b,
por otra parte, se introducen en direccion radial des-
de la cubierta de la seccioén de espiga 92 hacia el eje
longitudinal 20c, sin embargo, no alcanzan el eje lon-
gitudinal 20c.

En sentido del eje longitudinal, las ranuras 92a 'y
92b se turnan entre si a distancias esencialmente igua-
les, donde las ranuras 92b se proporcionan siempre
por parejas entre si opuestas respecto al eje longitu-
dinal 20c. Las ranuras o muescas 92b de la cubierta
externa de la seccién de espiga 92 se pueden introdu-
cir por sierra de forma sencilla, mientras que las ca-
vidades de paso 92a se pueden fabricar, por ejemplo,
por electroabrasion por alambre. Para ello se perfora
primero la espiga 92, después se introduce en la perfo-
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racién el alambre para la posterior electroabrasién por
alambre. Por estas cavidades 92a y 92b, la seccién de
espiga 92 de las mordazas de sujecién 20 y 22 pre-
senta una elasticidad, que proporciona una suficiente
flexibilidad para igualar las diferencias de grosor del
material en banda 12. Estas diferencias de grosor se
tienen que igualar particularmente cuando varios dis-
positivos de sujecion 16 adyacentes se encuentran si-
multdneamente en la posicion de sujecién en el tramo
de avance 34 del dispositivo de avance 10.

Las mordazas de sujecién 20 y 22 o su seccién
de espiga 92 presentan, hasta una fuerza de 3000 N,
un comportamiento eldstico lineal. Con un didmetro
de 12 mm de la seccién de espiga 92 se logra, con
3000 N, un recorrido eldstico de aproximadamente
0,15 mm. Los estudios han demostrado que hasta esta
deformacion, la seccién de espiga 92 se puede consi-
derar un muelle de Hook.
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REIVINDICACIONES

1. Un dispositivo de avance para el suministro de
forma sincronizada de material alargado (12), parti-
cularmente de material en banda, de alambre o per-
filado, a lo largo de un sentido de avance (V), en el
que el dispositivo de avance comprende al menos un
dispositivo de sujecién (16) con mordazas de sujecion
(20, 22), que se puede desplazar entre una posicion de
sujecion, en la que mantiene sujeto el material alar-
gado (12) entre las mordazas de sujecion (20, 22), y
una posicion de liberacién, en la que libera el mate-
rial alargado (12) para el movimiento respecto a las
mordazas de sujecion (20, 22), y que se puede mo-
ver al menos en la posicién de sujecién en sentido de
avance (V), donde el al menos un dispositivo de su-
jecion (16) comprende al menos dos mordazas de su-
jecion (20, 22) que definen entre si una hendidura de
sujecion, de las cuales al menos una, preferiblemente
ambas, se configura/n flexible/s en una direccién de
aumento de la hendidura de sujecién, y donde la al
menos una mordaza de sujecion (20, 22) flexible es
un componente alargado,

caracterizado porque la al menos una mordaza
de sujecién (20, 22) flexible, al menos por secciones,
presenta al menos una cavidad (92a, 92b), preferible-
mente una cavidad de paso (92a), cuya direccién de
recorrido presenta un componente ortogonal al senti-
do longitudinal (20c) de la mordaza de sujecién (20,
22).

2. El dispositivo de avance de acuerdo con la rei-
vindicacion 1,

caracterizado porque cada una de las dos mor-
dazas de sujecién (20, 22) que definen entre si una
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hendidura de sujecién de un dispositivo de sujecién
(16), por modificacién de la anchura de la hendidura,
se puede mover hacia la otra y alejandose de la mis-
ma.

3. El dispositivo de avance de acuerdo con la rei-
vindicacion 2,

caracterizado porque como control del movi-
miento de cada una de las mordazas de sujecion (20,
22) que se pueden mover a lo largo del carril de su-
jecién en movimiento (KB) se proporciona respecti-
vamente un carril de leva (32, 36), que desplaza una
mordaza de sujecién (20, 22) hacia la otra mordaza de
sujecion (20, 22) correspondiente o/y alejdndose de la
misma.

4. El dispositivo de avance de acuerdo con una de
las reivindicaciones precedentes,

caracterizado porque los carriles de leva (32, 36)
y el al menos un dispositivo de sujecion (16), se dis-
ponen simétricos respecto a un plano de simetria (S)
entre las mordazas de sujecion (20, 22) que atraviesa
la hendidura de sujecién por el centro de la hendidura.

5. El dispositivo de avance de acuerdo con una de
las reivindicaciones precedentes,

caracterizado porque el al menos un dispositivo
de sujecién (16) comprende un cuerpo de dispositivo
de sujecion (18) y mordazas de sujecion (20, 22) su-
jetas de manera movil respecto al mismo en el cuerpo
del dispositivo de sujecion (18), donde un desplaza-
miento del al menos un dispositivo de sujecién (16)
entre la posicién de sujecién y la posicién de libera-
cion se realiza por el movimiento de las mordazas de
sujecion (20, 22) respecto al cuerpo del dispositivo de
sujecion (18).
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