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@Resumen:

Maquina para el rebobinado de bobinas de laminas
plasticas.

La invencion tiene por objeto minimizar el nUmero de
servomotores necesarios para llevar a cabo los
desplazamientos que son necesarios para los brazos
rebobinadores (4-5) en las maniobras de rebobinado
de laminas plasticas que se obtienen a partir de una
bobina de mayores dimensiones y que previamente
es sometida a un proceso de corte. Para ello, las
parejas de brazos rebobinadores comparten un
chasis comun (11) sobre el que son desplazables
longitudinalmente, siendo dicho chasis (11)
desplazado con un Unico servo-motor (21), asociado
a un husillo (20). La invencién prevé también unos
medios de desplazamiento axial de los brazos por el
chasis (11) a través de un husillo comin a todos ellos,
por medios de mecanismos de embrague que
permiten a cada brazo vincularse y desvincularse de
dicho husillo, y consecuentemente desplazarse o no
de forma controlada utilizando un Gnico servomotor
para desplazar tres parejas de brazos rebobinadores.
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MAQUINA PARA EL REBOBINADO DE BOBINAS DE LAMINAS PLASTICAS

DESCRIPCION

OBJETO DE LA INVENCION

La presente invencion se refiere a una maquina para el rebobinado de bobinas de laminas
plasticas, del tipo de las que a partir de una bobina de grandes dimensiones se permiten
bobinar de forma simultanea varias bobinas del mismo material plastico pero de menor

anchura.

El objeto de la invencion es proporcionar una magquinaria estructuralmente sencilla y

consecuentemente econdmica, en la que participen un menor nimero de servomotores.

Es igualmente objeto de la invencion simplificar el control electrénico de la maquinaria.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

En el dmbito de aplicacion practica de la invencién, son conocidas maquinas para el
rebobinado de bobinas de laminas plasticas, tales como las descritas en las patentes de
invencion US 4697755 o EP 0176230, en las que se describen maquinas que permiten el
rebobinado de barias bobinas simultaneamente a partir de una bobina principal de grandes

dimensiones.

Si bien esto se consigue, ademas del empleo de una serie de cuchillas de corte longitudinal
de la lamina plastica principal, en virtud de la inclusiébn de mdltiples brazos rebobinadores,
para cada brazo rebobinador es preciso emplear una pareja de servomotores para controlar
sus desplazamientos durante el proceso de rebobinado, de modo que cuanto mayor sea en
namero de bobinas a rebobinar de forma simultanea mayor sera el nUmero de brazos
rebobinadores necesarios y consecuentemente el nimero de servomotores, lo que
obviamente encarece sensiblemente el coste de la maquinaria, ademas de complicar

igualmente el control de la misma.
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DESCRIPCION DE LA INVENCION

La maquina para el rebobinado de bobinas de laminas plasticas que se preconiza resuelve
de forma plenamente satisfactoria la problematica anteriormente expuesta, reduciendo los

costes de fabricacion y simplificando el control de la maquinaria.

Para ello, la maquina de la invencion esta prevista preferentemente para poder llevar a cabo
el rebobinado de hasta seis bobinas, a partir de dos mecanismos o0 sub-estructuras
simétricas de rebobinado de tres bobinas cada una, todo ello con una estructura mucho mas

sencilla.

Estas estructuras se alimentan a través de rodillos que a su vez se alimentan de una bobina
principal, la cual es previamente cortada axialmente, si bien este mecanismo es
convencional y por lo tanto habitual en este tipo de maquinarias, no siendo objeto de la

presente invencion.

De forma mas concreta, en cada sub-estructura se disponen tres pares de brazos, de los

cuales la mitad estan motorizados y la otra mitad no, agrupandose éstos dos a dos.

De esta forma, cada bobina a rebobinar estard soportada por un brazo a cada lado, uno
motorizado y el otro no. Asi pues, las parejas de brazos incorporaran respectivos ejes
enfrentados sobre los que apoyaran a su vez los extremos del eje de la bobina a obtener,
estando uno de ellos asociado a un mecanismo motorizado que provogue en rebobinado de

la misma.

Por su parte, los citados brazos rebobinadores se disponen sobre un chasis en el que se
establecen unas guias de desplazamiento longitudinal para los brazos, con la particularidad
de que dicho chasis es desplazable en sentido axial a las bobinas, de manera que,
mediante un mecanismo controlado por un husillo, puede controlarse el desplazamiento

axial simultdneo de las tres parejas de brazos rebobinadores.

Paralelamente, cada brazo esta capacitado para desplazarse de forma independiente sobre
el conjunto de las guias del chasis, incluyendo medios para su desplazamiento axial de poca

carrera.
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El desplazamiento axial de los brazos rebobinadores se lleva a cabo mediante cilindros
neumaticos, de manera que cada brazo rebobinador incluirhd una base en funciones de
carro, sobre la que es desplazable, perpendicularmente a las guias sobre las que se
desplaza dicho carro, el cuerpo principal del brazo rebobinador, a través de los citados

cilindros, un corto recorrido.

En cuanto al desplazamiento de los brazos con respecto a las guias longitudinales comunes
a todos ellos, se ha previsto que entre dichas guias se establezca un husillo comun, pasante
por cada uno de los carros de cada brazo rebobinador, incluyendo dichos carros
mecanismos de embrague que permitan vincularse y desvincularse del husillo, y
consecuentemente desplazarse o no de forma selectiva e independiente, en funcion de las

necesidades especificas de cada caso.

A partir de esta estructuracion, y como se puede desprender de lo anteriormente descrito,
existen dos movimientos axiales de los brazos rebobinadores con respecto al rodillo que
alimenta a las bobinas, uno, en el que todos los brazos se mueven de forma simultanea y
en la misma magnitud, provocada por el desplazamiento del chasis portador de las guias
sobre las que se disponen todos los brazos rebobinadores, en orden a adaptarse al volumen
creciente que van adquiriendo las bobinas durante su alimentacion, y otra, de menor
recorrido provocada por el desplazamiento hidraulico del cuerpo principal de cada brazo
rebobinador con respecto a su carro, desplazamiento que se utiliza exclusivamente para

controlar la tension en el bobinado.

Consecuentemente, y una vez los brazos estan en posicion de trabajo, es decir en la
posicion inicial de rebobinado, se inicia el proceso de rebobinado. A medida que la bobina
crece en didmetro los brazos se van desplazando hacia fuera en sentido transversal a las

guias del chasis principal.
De acuerdo con otra de las caracteristicas de la invencién, se ha previsto que uno de los
brazos incorpore un sensor analégico que mide el movimiento en sentido transversal del

brazo.

Asi pues, a medida que la bobina crece en diametro, se va modificando la carrera recorrida
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por la parte mévil del brazo, de manera que el sensor analégico detecta el movimiento y se
ordena automaticamente el desplazamiento del chasis principal hacia fuera, de modo que el
proceso pasa de forma continuada de tal manera que mientras la bobina crece en diametro,
la estructura soporte de los brazos se va desplazando transversalmente, y la parte movil de

cada brazo casi no tiene ningun desplazamiento respecto de su parte fija.

De esta forma, se reduce sensiblemente el nimero de servomotores asociados a los
desplazamientos necesarios para los brazos rebobinadores, o que supone un ahorro de

costes considerables, asi como una simplificacién importante en la electronica de control.

DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Para complementar la descripcién que seguidamente se va a realizar y con objeto de ayudar
a una mejor comprensién de las caracteristicas del invento, de acuerdo con un ejemplo
preferente de realizacion practica del mismo, se acompafia como parte integrante de dicha
descripcion, un juego de planos en donde con caracter ilustrativo y no limitativo, se ha

representado lo siguiente:

La figura 1.- Muestra una vista en perspectiva de una maquina para el rebobinado de

bobinas de laminas plasticas realizada de acuerdo con el objeto de la presente invencion.

La figura 2.- Muestra un detalle de la maquina a nivel del chasis portador de las guias sobre

las que se desplazan longitudinalmente los brazos rebobinadores.

La figura 3.- Muestra una vista en perspectiva de los medios de desplazamiento axial/radial

del chasis de la figura 2.

La figura 4.- Muestra una vista en perspectiva de uno de los brazos rebobinadores,

concretamente un brazo motorizado.

La figura 5.- Muestra, finalmente, una vista en perspectiva del segundo tipo de brazos

rebobinadores, es decir, el no motorizado.
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REALIZACION PREFERENTE DE LA INVENCION

A la vista de las figuras resefiadas, puede observarse como la maquina de la invencién
parte de un bastidor (1) en el que participan una serie de rodillos de alimentacion (2), a
través de los que se redireccionan las laminas de plastico a rebobinar procedentes de una
bobina principal, no representada en las figuras, la cual es sometida previamente a un
proceso de corte longitudinal durante su desbobinado para el rebobinado de los diferentes
sectores o laminas de menor anchura obtenidas, todo ello como es convencional en este

tipo de maquinarias.

Pues bien, de acuerdo ya con la invencién y tal y como se puede observar en las figuras 1y
3, la maquina de la invencién presenta una estructura simétrica, en la que participan dos
mecanismos de rebobinado en cada uno de los cuales se establecen tres parejas de brazos

rebobinadores.

De forma mas concreta, los extremos de los ejes de las bobinas (3) a obtener se disponen
entre un brazo rebobinador motorizado (4) y un brazo rebobinador no motorizado (5), que

encajan en respectivas ruedas (6 y 7), tal como muestran las figuras 4 y 5.

En cualquiera de los dos casos, los brazos rebobinadores estan constituidos a partir de una
base inferior en funciones de carro (8), en cuyos extremos se establecen una pareja de
patines (9) para su desplazamiento sobre las guias (10) que se establecen sobre un chasis

(11) desplazable con respecto al bastidor principal (1) como mas adelante se expondra.

El cuerpo principal (12) de dichos brazos rebobinadores es asimismo desplazable a través
de unas guias transversales (13) por medio de cilindros hidraulicos (14), desplazamiento
gque se controla a través de un encoder, para ajustar la tension de rebobinado, actuando a

modo de muelle o palpador.
Por su parte, el brazo rebobinador motorizado (4) incluye un servo-motor (15) que a través
de una transmision (16) provoca la rotacion de la rueda (6) y consecuentemente controla la

velocidad de bobinado de la bobina (3).

Tanto uno como otro brazo rebobinador (4-5) incluye en su base o carro (8) una carcasa
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(17) por la que es pasante un husillo comun (18), en el que se establece un mecanismo de
embrague que permitan vincularse y desvincularse del husillo, y consecuentemente
desplazarse 0 no de forma selectiva e independiente, en funciébn de las necesidades

especificas de cada caso.

A partir de esta estructuracion, se moveran en sentido longitudinal de las guias (10)
aquellos los brazos rebobinadores que tengan los embragues conectados, ya sea uno a uno

o todos a la vez.

Obviamente la estructura descrita impide que se puedan mover dos o mas brazos al mismo

tiempo en sentidos opuestos, debiéndose realizar este tipo de ajustes de forma secuencial.

Ademads, cada brazo dispone de un iman para dar sefial al encéder lineal comun a los

brazos. De esta manera se sabe en todo momento la posicion de cada brazo.

Volviendo nuevamente a la figura 3, y como se ha dicho con anterioridad, los citados
brazos rebobinadores se disponen sobre las guias (10) del chasis (11), con la particularidad
de que dicho chasis (11) es desplazable en sentido axial a las bobinas, es decir, se
desplaza con respecto al bastidor (1) a través de medios de guiado (19), estando vinculado
dicho chasis (11) a un husillo (20) que a través de un servomotor (21) permite regular la
aproximacion o alejamiento simultaneo del conjunto de brazos rebobinadores con respecto

a los rodillos de alimentacion (2).

Consecuentemente, y como se ha dicho con anterioridad, existen dos movimientos axiales
de los brazos rebobinadores con respecto a los que alimenta a las bobinas, uno, en el que
todos los brazos se mueven de forma simultanea y en la misma magnitud, provocada por el
desplazamiento del chasis (11), en orden a adaptarse al volumen creciente que van
adquiriendo las bobinas durante su alimentacién, y otra, de menor recorrido provocada por
el desplazamiento hidraulico del cuerpo principal (12) de cada pareja de brazos
rebobinadores con respecto a sus carros, desplazamiento que se utiliza exclusivamente
para controlar la tensién en el bobinado, de manera que a medida que la bobina crece en
didmetro, se va modificando la carrera recorrida por la parte movil del brazo, de manera
que el sensor analégico detecta el movimiento y se ordena automaticamente el

desplazamiento del chasis principal hacia fuera, volviendo el cuerpo principal de los brazos
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a su posicion de retraimiento, actuando a modo de muelle, ajustando asi en todo momento

la tension de bobinado.
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REIVINDICACIONES

12.- Maquina para el rebobinado de bobinas de laminas plésticas, que siendo del tipo de los
gue incorporan un bastidor (1) en el que participan una serie de rodillos de alimentacién (2), a
través de los que se redireccionan las laminas de plastico a rebobinar procedentes de una
bobina principal, la cual es sometida previamente a un proceso de corte longitudinal durante su
desbobinado para el rebobinado de las diferentes laminas de menor anchura obtenidas en
dicho proceso de corte, caracterizada porque la maquina presenta una estructura en la que
participan al menos un mecanismo de rebobinado, preferentemente dos, en cada uno de los
cuales se establecen una serie de parejas de brazos rebobinadores, entre los que se disponen
los ejes de las bobinas (3) a obtener, estableciéndose para cada bobina (3) un brazo
rebobinador motorizado (4) y un brazo rebobinador no motorizado (5), con la particularidad de
gue ambos brazos (4-5) incluyen una base inferior en funciones de carro (8), siendo las parejas
de brazos (4-5) desplazables sobre guias (10) que se establecen sobre un chasis (11) comun,
desplazable en sentido de aproximacion y alejamiento al rodillo o rodillos de alimentacién (2)
del bastidor principal (1) por medio de un conjunto husillo (20)-servomotor (21), con la
particularidad de que el carro (8) de los brazos rebobinadores (4-5) incluye una carcasa (17)
por la que es pasante un husillo (18) comun a dichas parejas de brazos, en el que se establece
un mecanismo de embrague de vinculacién y desvinculacion del carro al husillo y
consecuentemente para control del desplazamiento axial de cada uno de los brazos
rebobinadores (4-5).

22.- Maquina para el rebobinado de bobinas de ldminas plasticas, segun reivindicacion 12,
caracterizada porque el cuerpo principal (12) de los brazos rebobinadores es desplazable con
respecto a su carro (8) en sentido perpendicular al desplazamiento de dicho carro, a través de
unas guias transversales (13) por medio de cilindros hidraulicos (14), estando dicho

desplazamiento controlado a través de un encoder.

32.- Maquina para el rebobinado de bobinas de laminas plasticas, segun reivindicacion 12,
caracterizada porque cada brazo rebobinador motorizado (4) incluye un servo-motor (15) que a
través de una transmision (16) provoca la rotacién de una rueda (6) sobre la que descansa el
extremo del eje de la bobina (3) a obtener, mientras que el extremo contrario descansa sobre
una rueda (6) establecida en oposicion sobre el complementario brazo rebobinador no

motorizado (5).
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