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La invencidén se refiere a un mando pulsador para
méquines de fresar, amolsr, torneer, etc..., copiativamente
del tipo en que un dedo pulsador alojado en forma universal-
mente mévil manda 2 lo wenos dos motores avanzadores, p&ara
determinar la propulsién del dedo pulsador y de la herramienta,
cuando menos, en dos dimensiones espaciadas respecto al
modelo o a la piezea por labrar. En un sistema conocido
de mendo con pulsador de este género el dedo pulsador
actia mecénicamente contactos que mediente lanzaderas
tranemiten los mandos de conmutacidén, impuestos por el
dedo pulsador, sobre acoplamientos electro-magnéiicos
entre los motores, que aseguran el avance, y los soportes
impulsados por ellos. Debido a la formacién de chispas
en los contactos maniobrados mecéniceamente estos experimentan

un fuerte desgaste y ademés el mando no funciona con exactitud.
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A tenor de otra proposicién el dedo pulsador no actia
contactos sino que influencia botones medidores electro-
magnéticos gue mandan ellos mismos & través de relevzdores
y lanzederas los motores de avance. ILa mayor exactitud
que de esta maneres se consigue es incrementada en virtud
de otra propuestas, segin la cual los botones de mediciédn
electromagnéticos mandan recipientes descargadores de
gases gue dirigen a las lanzaderas encargadas de la
conmutecién de los motores de la propulsién. Tado que
el tiempo de conmutzcién de las lanzaderas es todavia
bastante alto en comparecibén con la sensibilidad de los
botones de medicidén, el mencionado sistema de mando tampoco
permite explotar plenamente la exactitud extraordinariamente
elevada con que las testas medidoras o botones de medicién
reaccionan en el sentido de la desviacién del dedo pulsador.
Otro inconveniente de tcdos los mandos expresados reside en
que la pulsacién del modelo se efectiia escalonadamente.
Incluso con una diferenciacién pequefia, débilmente inclinada,
de l2 superficie del vodelo respecto e la horizontal, se
desconecta totalmente primero el motor del avance horizontal
Y se conecta a plena velocidad el motor de propulsién
vertical, hasta encontrerse liberado del modelo el dedo
pulsador, después de lo cual se vuelve & desconectar
el motor de avance vertical y se conecta a toda velocidad
el motor de propulsién horizontal. Asf{, pues, la velocidad
del avance no depende de la desviacién del dedo pulsador.
Estos gobiernos o mandos funcionen, pues desconsideradamente,
es decir todos los mandos se efectian a la misma velocidad.
La presente invencién se propone eliminar los
inconvenienties del mando actuasl y lo realize mediante que
los motores de avance, regulables dentro de amplios limites,
son alimentados directamente por recipientes de descarga
& mando rejillar, cuya tensién contirua en el circuito
anédico para el desembrague del alcance de regulscién de

los motores svanzadores, se modifica constantemente de
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acuerdo con lea magnitud de la desviacién del dedo pulsador.

Segin este nuevo mando la velocidad de los motores
de avence se regula pues, en forma no escalonada, segun
la desviacidén del dedo pulsador. El mando funciona asi
més éuavemente. adapténdose por consiguiente mejor al
proceso de le pulsacién durante el copiado de modelos.
Ademés se economizen los relevadores y lanzaderss que
eran necesarios hasta ahora, 1o que implica no solamente
un shorro esencial sino que ademés proporciona una inien-
sificacién al méximo de la exactitud del mando, & causa
de la supresidén de los periodos conmutadores de los
relevadores y lanzaderas o machetes.

El invento es aplicable lo mismo para el fresado
lineal de plezes extensionales como para el fresado
periférico, habiéndose presentado en el sdjunto dibujo
un ejemplo ejecutivo de ambos cascs de realizaciébn.

La Mg. 1 muestra el mando parz el fresado
li{nesl; la figura 2 para el periférico, Las figuras 3
¥y 4 son croguis explicativos del fresado periférico.

En las figuras 1 y 2 se aplicen los mismos signos de
referencia para idénticas piezas. En la Figura 1 se
designa con RST la red de corriente alterna, desde ls

cual se sbastece mediante el conmutador principal 1 el
motor de impulsidén ¥ pare el generador G, al cual vén
conectados el motor fresador7y los campos de los motores
4-6. 5 es el motor de acciconamiento profundo, 4 el motor
de impulso para el avence de las lineas en sentido horizontal
y 6 el motor gue aseguras el avance en el sentido vertical
de las lineas. Mediente el conmutador selectivo 25 el
mando puede graduarse de modo que se fresa con lineas
eituadas horizontal o verticalmente. Al fresar con

linees horizontales se deéconeéta de la manera consabids,
8l extremo de cada linea, mediante conmutsdores terminales,
el motor de impulsoc horizontal para un tiempo regulable

determinado por un relevador peridédico y se conecta el motor
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de impulso vertical el cual, para le transicidn & una
nueva linea horizontal, provoca un avance vertical en
la distancia de 1la linea, volviéndose entonces & conectar
el motor de impulso horizontal, pero esta vez en direccidén

90. rotativa antagénica. Al fresar con linees situadas verti-

' calmente se desconecta inversamente, al final de una linea
el motor de impulso vertical y mediante el motor de acclo-
namiento horizontal se esteablece el distanciamiento lineal.

Con mirae a la pulsacidén no escalonada del

95. modelo, los motores de avance tienen gue mandarse ya de
manera que al pulsar uns superficie plana se conecta &
plena velocidad inicamente el motor de avance linesal,
ez decir al fresar, por ejemplo, con lineas situadas
horigzontalmente, tan s0lo el motor de impulso horigontal 4,

100.mientras gue, 8l tocar el dedo pulsedor un relieve de la
superficie del modelo, la velocidad de impulso del motor
horizontal se rebaja de tsl menera mientras que el motor
de impulso en profundided se conecta & velocidad adecuada
en el sentido del apertamiento del modelo, gue la

105.velocided de avance resultante corresponda a la ascensidn
del relieve - pulsado. Por consiguiente, en una pared
vertical l6gicamente tendréd que estar parado el motor
de impulso horizontel y correr a plena velocidad el
motor del sccionamiento en profundidad.

110. Para pulsar el modelo se ha provisto un dedo
pulsador T que mediante un soportie de zpoyo esferoidal 1 en
la casilla G es desplazable longitudinalmente y oscilable
en todas las direcciones. Con su extremo puntiagudo E el
dedo pulsador se apoya en el final cdncavo K de una tija

115.directiva 8t desplazable unicemente en direccidén axiel,
sobre la cual actie un muelle F que se encargs de comprimir
la tija St y el dedo pulsador T permanentemente hacia
adelante sobre el modelo. A la tija directiva St vé& fijo
un nucleo de hierro A2, gue penetra en las bobines 81 y S&.

120.Ademés por una leva H en la tije directiva un nidcleo
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férrico A3 es empujado dentro de uns bebins 83 mediante
un muelle no representadc.

Es evidente que tanto en el desplazamiento axial

del dedo pulssdor T como en el movimiento oscilatorio del

mismo, 1la tija directiva St queda siempre desviade axialmente

en magnitud equivalente &l desplagamientc o ladeado del
dedo pulszdor. Los niclecs de hierrc A2 y A3 son maniobrados
por le tija directiva de manera que en la posicién CERO, en
le cual el pulsador estd liberado del modelo, el micleo
férreo A2 penetra completsmente en la bobina Sl y se halle
sacado del ocarrete S2, mientras gue el inducido A3 no
esté en engrane con la leve H, encontréndose por consigniente
tambien sacado por su nmuelle de 1la bodbina S3. En la
posicién 1 el inducido AR penetra en idéntica distancia
dentro de las des bobinas S1 y 52, en tanto que el inducido
A3 esté en la eminencia méxima de la leva H y se encuentrs
introducido & l& mayor distencia en la bobina S3.

ILadesndo todavia més la tija directiva hecia la
posicién 2 el inducido A2 es totalmente introducido en
la bobina S2 y sacado del carrete S1, en tanto gque el
nucleo férreo A3 guedd otra vez libre de la leva H,
sacéndolo su muelle del carrete 3. La bobina Sl esté
situada en el circuito rejillsr de un sistema tubular
compueeto de los enderezedores R3 y R4 destinados cada uno
2 la rectificacién de una semi-onda de la corriente alterna,
mientras que ls bobina 32 se halla en el clxcuito de
rejilla del sistema de vAlvules Rl, R2 y el carrete S3
en el circulto rejillar del sistema de tubos RB, RE. ILa
tensidén directiva, modificada por ejemplo mediente despla-
zamiento del micleo de hierro A2 en la bobina S1, es
llevada a través del trensformador rejillar GT a la rejilla
de los dos tubcs R3 y R4, que con sus anodos estén conectados
a los terminsles del arrollamiento secundaric de un
trensformador de tensidén anddica AT. ILos tubos se

calientan a través de arrcllamientos caldeadores especiales
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del transformador AT. En la toma central del arrollamiento
secundario del transformador AT vé conectado, por medio
de una reactancia aplanadora Dr y los terminales K2 y K4,
uno de los bornes del inducido del motor 5 en tanto que
que el otro borne del induecido del mismo motor 6 se halla
enlazado a los catodos de los tubos R3 y R4 a través
de los terminales K3 y Kl. Por medio del desplazamiento
del inducido A2 en lz bobina S1 se desplaza fésicemente
la tensidén aslterna de la rejilla respecto & la tenseién

alterna enédica en forma ya conocida, desviando de esta

menera el punto o momento de ignicién (principio "toubn").
Cuando la tensidén alterne rejillar y la tensién alterna
anédica estén en fase, se hallan permanentemente inflamados
el tubo R3 durante una de las semi-ondas y el tubo R4
durante la otra semi-onde de le& tensién slterna anddica.
Cuanto més se desplace de fase la tensidn alterna rejilliar
frente 2 1a tensién eandaica, tanto més tarde se produce

la interseccidén de la curve de la tensién alterna rejillar
con la curva de la tensidén anddica y tanto menor es la
tensién continua media producida en el circuito de

partida y llevade al inducido del motor 5, heasta que
finalmente, & un desplazeamiento de fase en 1802 entre

las tensiones slternss rejillar y anédics, ys no se produce
ignicién de los tuboe y quedando el motor sin tensiédn.

Unez explicacidn més detallada de este prinecipio de mando

se encuentre en las AEG-Kitteilungen de Octubre de 1934,
Opuisculo 10, pégina 329.

De idéntica manera respectiva se goblernean los
sistemas tubulares Ri, R2, y RS, R6 por la inductividad
variable de la bobina 52 o bien S3. El motor & esté
conectado 8l sistema de los tubos Rl, R2 y R3, R4 de tal forma
que el sentido de la tensidén continua, comuniceda por uno de

los sistemas tubulares, es antagbébnica al sentido de la tensién

continua comunicada por el otro sistema de tubos al inducido.Pe

ra poder apartar el dedo pulsador y la herramienta répidamente
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del modelo se ha provieto un conmutador de mando 16 dotado
de las posiciones "adelente", "fuera" y "atrés®". A la
posicién "adelante" los contactos 3-6 establecen puente
sobre los bornes K1 y K3 asi como scbre los terminales

195.K2 y K4, de modo que el motor de accionsmiento profundo
5 se halla conectado gl sistema de tubos Rl, R2 y R3, R4,
siendo regulado en su velocidad por las tensiones continuas
suministradas por los mismos. ¥n la posicién "atrés" el
puente sobre los bornes estd suspendido, y el terminal K3

200.concurrentemente 2 la otra pieza correspondiente, a través
de los contactos 6 y 2 del conmutador de mando 16, vén
conectades directamente 21 polo plus del genesrsdor G,
en tanto que el terminal K4, e iwplicitemente el borne
inferior del nidcleo del motor 5, a través de los contactos

205.3 y 1 del interruptor directivo 16, estén conmunicados
directamente con el polo minus del generador G, de cuya
manera el motor 5 es zccionado & plena velocidad en
el sentido del apartamiento desde el modelo.

Para dilucider el funcionamiento del mando vamos

210.a suponer que el conmutador selectivo 25 estd en la
posicién de "lineas hcrizontales". En esta posiciédn
el motor de impulso horizontal 4, debido a existir puente
sobre los bornes X5 y X7 a través de los contectos 3 y 4,
del conmutador selectivo 25 y sobre los terminales K6 y

215.K8 por los contactos 1 y 2 del conmutador selectivo 25,
esté conectado sl sisteme de tubos RS, R6, mientras que el
motor de impulso vertical 6 esté enlazado a través de
los contactos de machete 7 o bien 8 a los polos plus o minus
respectivemente del generador G.

220. Los machetes 0 langzaderas 8 y U en el circuito de
la corriente del motor de impulso 4 sirven pars la inversién
del sentido rotativo sl final de la linea y estén mandados
por contactos de conmutadores terminsles, no representados
pero dispuestos en los finales de linea. Asl pués,

225.durente el fresado normal de una linea la pareja de
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contactos 8 y 9, seglin que al avance se efectia de
izquierda & dereches ¢ de dereches & izquierda, esté
insertada permanentemente. Los contactos protectores
14 y 15 en el circuito del motor de impulso verticel 6

230.estén sbiertos permsnentemente durante el fresado normal
de una linea horizontal y iUnicamente al finel de una linea
quedan cerrsdos paszjeramente los contactos 14 o 15
protectores por parejas, mediente contactos conmutadores
terminales no representados segin que las lineas se

23%.sucedan infterior o superiormente.
Para el acercasdo del dedo pulsador al modelo se
pone en posicidén "adelante" el conmutador de mando 16.
Tento tiempo como el dedo pulsador novdé contra el modelo,
se encuentra en la posicidn representada, en la cusl
240.el niucleo de hierro A2 esté insertado completamente en
la bobina §1. ¥#n esta posicidn los tubos R3 y R4 se
equilibran totalmente, es decir la tensidén de mando esté
en fase con la teneidén andédica y durante toda la duracién
de una semionda de tensidn positiva de la tensién anédica
245.8e produce una teneidn continue en el circuito inicial.
El motor 5 es abastecido, pues, con el valor méximo de
la tensidén continua, desde el sistema tubular K3, R4,
en direccibén tal que acarreas el dedo pulsador y la herrs-
vienta con velocidad méxime al modelo o bien a la pieza.
250.Bntonces esté sacado totalmente de las bobines S2 y S3 el
miclec de hierro AZ o bien A3 por consiguiente la tensién
de mandc en el sistelWa de tubos Rl, B2 y R5, R6 esté de
tal suerte desplagada de fase respecto a la tensién
alterna anédica, que no fluye corriente por dichos tubos.
255.Por consiguiente se produce tnicamente un movimiento de
descenso del dedo pulsador en el modelo.
Tan pronto como el dedo pulsador choca contra el
modelo, se presiona para atrésel nicleo de hierro de la
bobina S1. Implicitemente disminuye el nimero de revolu~

260.ciones del motor 5, aumentando en cambio la velocidad
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del motor 4, puesto que la leva H opTiwe woer.. . ineamente
el micleo de hierro A3 dentro del carrete 83. Si el dedo
pulseador es repulsedo tan intensamente que llege a la posi-
cién 1, entonces el nimerc de revoluciones del wotor o
265.es8 CERO. 3En esta posicién el nucleo de hierro de l& bobina
83 esté presionado completamente dentro de la misma y por
consiguiente la situacién de fase de 1z tensidén rejillar
de 1los tubos RB y R6 se modificd de tal maners que el
motor 4 marcha a plene velocidad. Asf, pués, segin sea
270.1a desvizcidn del dedo pulsador se regulan permanentemente
loe ndmeros de revoluciones de los dos motores. Consiguien-
temente el dedo pulsador recorre en forma no escalonada
la superficie del modelo. Incluso cusndc el dedo pulsador
esté desvisdo perpendiculermente al movimiento de lzslineas
275.tiene luger una regulazcidn complementaria de los motores.
51 el dedo pulgador tropieza con una pared vertical, el
dedo gqueda ladeado completamente y de esta manersa se
paraliza el motor horizontal, puesto gque la leva H vuelve
a soltar el ntcleo de hierro A3 de la bobina S3. El motor
280.de impulso profundo recibe empero tensién, y ahora precisa-
mente en sentido inverso, todea vez que el dedo pulsador
ge encuentra en la posicién 2 habiendo por consiguiente
el nicleo de hierro de l& bobina S2 quedado insertado en
ésta. Unicamente cuando el dedo pulsador se halla otra vesz
28%.1ibre, es decir cuando alcanza nuevamente la posicién 1,
continua merchando ei motor de impulso horizontal.
En la posicién "lineas verticales" del conumutador
sglectivo 25 se invierte la funcidén de los motcres 4 y 6,
en el sentido de que el motor 6, a través de los contactos
290.2 y 4 esté en contacto con los bornes KB y K6 del sistenma
de tubos E5, R6, y el motor 4 estéd en contacto mediante
los bornes L7 y E8 asi como los contactos 1 y 3 del conmutador
selectivo 25 con los polos plug y minus del generador G.
En lugar del mando del sistema de los tubos por medio

295.del dedo pulsador representado y de las bobinas de medicién
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con nicleos de hierro, puede emplearse tambien un dedo

o5 A it

pulsador conforme & la golicitud de patente elemsna

Ne A.80.967 XII1/752, elojado en forma universalmente
mévil y el cusl lleva los inducidos de botones medidores
electro-magnéticos.

Fn el fresado periférico (Pigs. 2, 4) puede aprove-
cherse el mismo dedo pulssdor como al fresar lineal-
mente. En el fresado periférico no actia el motor de
izpulso en profundidad &, por lo que no estéd fligurado.

Al fressr periféricamente los motores de sccionamiento
norizontsl y vertical tienen que dirigirse de modo que

en todzs ias posicionee del dedo pulsador se efectie en
el eontorno del modelo un avance rotativo en direccién de
1a tangente & ia linea periférica y al quedar soltado el
dedo pulszdor desde el modelo, segin sea la pesicién del
dedo pulsedor en laeriferia, daberé ser intercalado
precisamente equel motor de jmpulso que conduzca al dedo

pulsedor sobre el modelo. Seglin se desprende de la Fig.

5, en le posicidu del grado cero, pera acerrear el dedo
pulsador al mecdele hey que conectar el motor de accions-

miento horizontal a la derecha, a 909 el rotor de impulso

vertical hscia abajo, a li0e¢ el wovor de accionamiento

norizontsl hacia la izquierda y & 2709 el moter de impulso

verticel hacia arribe. Por leo iento, al recorrer el

dedo pulssdor la& puperficie del wmodelo tlene cue tener lugar
una conmutecidén de la fuerze &l objeto de que en el momento
de 1& liberacién del dedo pulesdor se dezegbrague 0 se€
provogque c&afa vez en ls&s di ferentes posiciones espeoisles,
el msndo que corresponde al motor ea turno. A este

objeto sirve el cilindro directivo 20, gradusvle mediante
los imenes M1 M2. En el mismo sentido de contorneo,

por ejexple en el sentido del relej actia slempre ten solo
uno de leos imenes, en este ceso Ml, que torsions al e¢ilindro
dirigernte 20 tamblen em centido de las agujas de un reloj,

mientres que en caso de una modi ficacién del sentido de
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contorneo se conecte el otro imén M2, gue desvia 2l ‘

cilindro conmutador 20 antagénicamente a2l sentido de un
reloj. La conmutacidén sucesive del cilindro de mando £0
se efectia siempre en cuadrante a 456¢, 1352, 2252 y 31564,
Los imznes Ml y K2 se gobiernan mediente relevadores 3y
10 en la forme deserita més gbajo. El relevador es inser-
tado mediznte contactos por relevadores 1 y 2, de los cuales
el relevador 1 es excltado por la tensién del inducido del
motor 6 y el relevador 2 por la tensién del inducido del
motor 4. los relevedores 1 y 2 estén montados de modo
que no intervienen hests lleger & la mitad la tensién
nominsl del induoide es decir @ la mitsd del numerc de
revolucionee nomineles del motor respectivo.

Fl mendo del sistems de tubos por las bodbines
S1 y S3 se efectia de la misma manera descrita en relacién
e 12 Fig. Z.

Vames & enunciar el funcicnamientc del mendo a
tenor de 1z Fig. 1, suponiendo que el dedo pulsador se
encuentra en posioidén a (Fig. 3) y el cilindro de mando
20 en la posicién 315-45¢. En esia posicién el cilindro
de mendo del motor de iapulso horizontal 4, por medio de los
contactos 7 y 8 ssi como 1l-4 del cilindro dirigente 20,
esthd de tsl meners vinculado & loe circuitos de salida
de los dos sistemas de tubos El, R2 ¥y R3, R4, que por el
gistems R3, R4, 21 ser excitado, le es impuesta una tensién
continue en direceldn conveniente psra que el motor torsione
nacia 1la derecha el dedo pulseador, mientras que al ser
excitedo el sistema de tubos Rl, RE el molor es mandado en
el sentido girastoric inverso. El motor de impulso vertical
6 esté conectede 2 través de los contsctos &, 6§y 9, 10 del
cilindro dirigeante 20 con el sistenma2 de tubo RH, RE. Puesto
gque en 1la posicién 2 el cedo pulsador se halls soltedo del
modelo, toma la situacién’figurada, en 1la cusl el sistema
de tubos R3, R4 estd coupletamente maniobrado, en tanto

que los sistemas de tubos Rl, K2 y RB, R6, estén sin
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excitar. ©Por consiguiente el dedo pulsador es acercado

al modelo a velocidad méxima en direccién horizontal. Tan
pronto como el dedc pulsador ha alcanzado la posicién b, es
decir el chocar con el canto del modelc, el nidcleo de
hierro de la bobina 81 toma la posicién 1, o ses que queda
secado de la bobina S1. La consecuencia es una disminucién
del nimero de revoluciones del moteor de impulso horizontal 4.
Pero el motor de impulso vertical 6 teambien recibe ya
tensiones, puesto que el nécleo de hierro de la bobina S3
es empujzdo dentro de la misma por medio de la leva H.
Cuando firme lmente el dedo pulsedor he quedsado ladesdo

de modo que se encuentra en la posicién 1, pera el motor

de impulso horizontal en tanto que el motor de accionamiento
vertical marcha con su nimero de revoluciones méximo. A&
partir de este momento el dedo pulsador corre verticslmente
nacia arriba, a lo largo del canto del modelo, guedando

los motores regulados siempre sutomiticamente de acuerdo
oon la inelinacién del cento del modelo. ¥1 dedo pulsador
tiene concurrentemente la tendencia a ocupaer siempre la
posicién 1. Si medisnte una joroba en el canto del

modelo el dedoc pulsador es oprimido evn més fuerte, de

modo que finalmente se acerce & la poesicidén 2, queda de
esta manera empujado dentro de la bobine S2 el nicleo de
hierro. ¥llo dé luger & un mendo de los tubos girstron Rl
y BR2. Fl motor horizontal 4 recidbe entonces tensidn en
gentido inverso, es decir el dedo pulssdor se sleja del canto
del modelo en direccidén horizontel. Correlativamente ha
disminuido el movimiento de ascenso vertical del dedc
pulsador, puesto gue el niclec de hierro de la bobina S3 se
desliza, bajsndo de la leve H. Fl dedo pulsedor corre ya
desde la posicién b & la situacién ¢ a lo largo del canto
del modelo, disminuyendo en con#ecuencia el nimero de
revoluciones del motor de impulso vertical. Tan pronto
como el dedo pulssdor ha llegado a la posicidn g, es

decir &l pulsar el canto, inclinado en 452, del modelo,
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ambos motores de avance tienen la misma tensién, puesto
que han de marohar con el wisuo nimero de revoluciores.
Debido a gue por primers vez smbos motores funcionan
con lea mitad del ndmero de revoluciones, han reaccionedo en
este caso por primera vez simulténemante ambos relevadores
1 y 2 y por consipulente se conecte a través de los contactoe
de servicio 1z y 22 el relevador 3, que por medio de su
contacto activo 3a y el idem 10a del relevador 10 pone
en tensién el imdn ¥1. ¥l relevedor 10 vé& provisto de
dos bobinas de las cualec una esth situzda inmediata-
mente en loe bornes del genersdor ¢, mientras que la otre
a trevée de loe contsctes 11 y 12 el cilirdro de mande 20,
esté en ceda ceso, perslelesmente sl motor, enlazeds con
los Gog eistemes de tubes Rl, RZ y R3, R4, o eeca en la
posicidn 315~459 parslelumente al motor 4. Por mientras
el motor afectado se hille concurrentemente sin corriente
o esté abestecido & trevés del sistems de tubos R3, R4,
el relevudoxr 10 esté excitado & través de su bobina
elimentsada del genexador G. Pero si el motor respectivo
es sbastecido & través cel sistewe de tubos Rl, RE con
tensidén de zenilido cpuesto, la bobine izquierdea del
relevador 10 gueda excitade en contra de le derecha
y entonces se desprende el relevedor 10.
Dado que en el ceso considerado esth excitedo el
relevador 10, llega & reaccionar el iméan ¥l y el cilindro
de mendo queds torsionszdo & la2 pesicidn 45-1352. FEn esta
situacién el motor de impulso vertical 6 esté vinculado
con los dos sistemas tubulares Rl, RE y R2, R4, encargéndose
pués, en funcidrn de la poeslcidén del nilcleo de hierro A3 en
las bobinas S1 y S2, del mendo de la iraslacidén del dedo
pulsador en los sentidos de acerscedo y apartado. Concurren—
temente el motor 4 esté comunicezdo por medio de los contactos
b, 6 del cilindro dirigente 20 y con el sistema de tubos
RS, R6. Tan pronto cowmo el dedo pulsador haya alcanzado

le posicibén 4, es decir cuando son otrs vez igusles las
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tensiones de ambos motores de avance, el relevador 3 vuelve
& intervenir y a torsionar nuevamente el cilindro del
mando.

En la poelcién 135-2259 del cilindro dirigente 20
el motor 4 esté vinculado otre vez con ios dus sistemas
tubulares Rl, R2 y R3, R4, pero con inversidn de sus
conexiones de modo que ahora, al ser alimentadc por el
sistema de tubos R3, R4, conduce hacia ls izqﬁierda al
dedo pulsador. Tambien las conexiones del wotor 6 el
slstema tubular RS, R6 quedan canjeados respecto a la
posicién 315-452, de modo gue el motor provoc& un avance
hacia abajo.

En la situacién 285-315% el motor 6 vuelve a
estar conectado con los sistemas Rl, R2 y &3, E4 conm inversim
de sus conexiones en relscién a la posicidn 45-135¢, en
tanto que el motor 4 esté comunicado con ¢l sistema
tubular RS, R6 tambien con inversidn de sus conexiones
respecto a ls posicidén 46~135¢,

Por consiguiente, en ls pulsecién del modelo
circular representada en el dibujo, el cilindro directivo
es girado siempre en el sentido de las agujes ée un
reloj por el imén W1, Cuande en caubio el modelo posée
n canto vertical 2l moviwiento del fresado (véase Fig., 4)
el cilindro de mando debe ser giredo contrariamente al
sentido de las egujes de un reloj. Esto se consigue
merced el relevedor 10. Es gue tan pronto como el dedo
pulsador llegue a la posicién e warcada en la Fig. 4,
el dedo pulsedor gqueda presionado a la situacién 2 y se
excita el sistema tubular Rl, R2, reverséndose implicitamente
el motor de impulso horizontsl 4 comunicado con é1, de modo
que se contra-excitez y& el relevador 10 gque s¢ desprende
consiguientemente e impide la insercidn del imén Kl. Si
ahora reaccione el relevador 3, te conecta el imén M2,
mediante el cual el cilindro de mendo ee girado en el

sentido contrario del reloj.
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Iob o TONRNT

Mientres que en la descripcibr v wsivcede los

metores e ebastecen desde los mandos tubulares con
corriente ccntinua, los motores pueden tambien ser
explotzdos desde una red de corriente alterne a través
de dos enderezadores tiratrbdnicos de semi-onda conectados
peralelamente & direccidén de paso invertida. Con nlmero
de revoluciones integrsl, en un sentido, lleva corriente
un solo tubo, mientres que el nimero de revoluciones
completo, retrograde, lleve corriente el otro tube. En
las poeliciones intermedias y en la psredes tienen corriente
embos tiretrones y actian antegénicemente. Merced al efecto
opuesto se produce tambien el frenado requerido, yue actia
iguelmente en reposo, con tal que sean igurles las ecciones
eantagéricas,

E O T A,

Heblendo ya descrito ampliamente la naturaleza

del invento, &gl como la manere de llevarlo a cabo en

la préctice, se hace constar que las disposiciones asnterior-

nente descritas son susceptibles de ligeras modificeciones

de detelle, sin gue por eilo se altere el principic
fundamentel del invento. fTamblien se hace constar gue
dicho inventc corresponde & uns p&tente presentada en
Alemania con fecha 26 de Agosto de 1938, bajo el K2 A87924
XI7/788, accgiéndose, por lo tanto, & loc beneficios que
conceden los Convenioes Internacionales en vigor, siendo
lo gque constituye lz esencia del referido invento y por lo
que se¢ solicite patente de invencidn, por veinte afios, en
Espafia: "Mando por pulsador pars instaleseiones coplativas,
especialmente méyuinus para el fresado y vaciado copiativos
asi como para tornos de copiar"; ceracterizéndose por lo
sipulente:

1¢.~ Gobierno de dedo pulsedor para instaslscidn
copietive, particularmente mdquinas de fresar y amolar
coplativaemente y tornos de copiar, del tipo en que por =l

movimiento pulsador de un dedo alojado en forma que sea
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lo mismo desplazable en su direccidén longitudinal como
oscilable universalmente, se mandan comeo minimov2 motores
de avance, carscterizéndosce el expressdo gobierno del dedo
rulsedor por el hecho de cue los motorese avenzedores
(4, &, 6,) estén sbustecidos o blen mendsdos directemente
poY medio de recipienter de descazrga & gobierno rejillar
(rectificadores ®l, R6), cuys tensidn continua en el
circuito de partides se modifica constantemente para el
mando graduado del alcance de reguleciédn y del nimero
de revoluciones de los motores propulscres, de conformidad
con la megnitud de la desviacidu del dedo pulsador.

2.~ Cobierno de dedo pulsador segin la reivindioca-
cién 1%, en lu eplicacidédn para le pulsacidn lineal, caracte—
rizedo porgue en la posicidn cero del dedo pulsador corre
tnicamente el motor de profundided en la direccién del
acercado al modelo y disminuyendose su velocided por el
contacto, mientras gue simultidnezcmente arrence el motor
de 1ls propulsidn horizontal o bien vertical, aumentando
su velocidad, heste alcenzar la posicidn del dedo pulsador
ern que el motor en profundidad se he parslizado completa—-
mente; al exceder estz posicién por un contecto o chogue
més fuerte o un ladeado del cedo pulsador, disminuye la
velocided del motor ce propulsién horizontal o bien verti-
cel, en tanto que el motor de impulso én profundided
srrence en direccién inversa; & desvigcién méxims o bien
contscto idem marcha dnicamente el motcr de impulso profundo
con su numero de revoluciones completo haete gue el dedo
pulsador recobre su posicidén de servicio, trabajando en
las posiciones intermedias embos motores con nimeros de
revoluciones en consoﬁancia.

32, Gobierno de dedo pulesdor segin la reivindicaci
18, en la gplicacidén al fresado periférico, caracterizado
porgque en le& posicidén cero del dedo pulsaedor funciona
Unicamente el motor de avance horizontezl o bien el vertical,
que efectia cada vez el acercado 8l modelo, disminuyendo

su velocidad por el contzcto del dedo pulszdor, en tasnto
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gue arrancen concurrentsmentie el otrc wotor, aumentendo
su velocidad, haste slcongarse la posicidn del dedo
pulsador en que el numerc de revoluciones del motor 3Jue
inicia el movimiento es cero. En las posiciones interme-
dias ambos motores msrchan con nGmero Ge revoluciones
correspondientes. Al excederse c¢ichas posiciones o

bien al contactar mée fuertemente y ladearse msyormente
el dedo pulsasdor, se invierte el acercado {(apartamiento)
respectivo y se disminuye le velocidsd del otro motor
Lhagta gque otra vez se heya alcanzado una posiocidn de
trabajo.

49.- Gobiernc de dedo pulsador segin ls reivin~
dicacidén 1%, carascterizado porgue la desviacién del dedo
palsador "determing un torcimiento mecénico, equivalente,
de 1a rejilie de uno o bien varics tubos auxilisres, dando
&si lugar & que se modifique la corriente de mendo para
los tubos principales que dirigen a los motorses.

5.~ Mande de dedo pulsador segun la reivindicacién
12, caracterirede porque el wmotor de impulso en prcfundidad
(4) esté situsdo en el circuito anddico de dos sistemas
tubulares (Rl, R2 y R3, R4) de los cuales el uno suministra
una tensidn continua cuyc sentido es opuesto & l2 tensidn
continua proporcioneda pcr sl otro sistema, cesracterizéndose
adewds el expresado mande porque los dos recipientes de
descerga estén gobernsdos por el dedo puisador del tal manera
que en una posicidn intermedia de¢ este dltiwo, en la cusl
Be arriﬁa precisamente al modelo, los dos sigtemas
tubuleres se excitan de modo que €l motor se pars, mientras
que & l1ls desviacibdn el mwotor marcha en direccidén amdecuads
y nucero de revoluciones conveniente.

62.- Gobierno de dedo pulsadur segun las reivindi-
caciones 18, 38, pares el fresmdo periférico, caracterizsado
porgue mediente un dispositive conmutador (eilindro
dirigente 20 en le Fig. 2) mendado en dependencia de la

posicién del dedo pulsador er el centorno del modelo, €l
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motor de avance (motor de impulso vertical u horizontel)
que asegure el acercado o apartamiento del dedo pulsador
8l y desde el modelo, es cclocado en el circuito enddico
de doe sistemas tubulares (R1, R2, y FE3, R4) de los cueles

480. uno suministra una tensién continua cuye direccién es
opueste & la tensidén continve proporcienads por el otro
sigtema, siendo los dos sistemas tubnlareg mandados por
el dedo pulsador en forma tal que en una posicidn intermedis
del mismo, en la cusl se arrima juetsmente al modelo, los

485, dos sistemas tubuleres se excitsn de tzl modo que se
para el motor, mientirae que en caso de desviecidén mercha
en direccidén adecuade y con un rdmerc de reveluciones
proporcionado.

72.~ Gobierno de dedo pulsador gceplin les

490. reivindicaciones 1, 5% carsoterizado porgue el dedo
puleador(T)2lojedo en forma movitle en todas direcciones,
lo mismo a2l desplegarse sxiulmente gue 3l ladearse, quedas
movida una tije directiva (5t) desplazzble tinicarente en
direceidn axial, cuye tija provecas le sglids de un nicleo

495. de hierro desde una de dos bobines opuestss (S1, S2) en
la misme medida en que empuja dentrc la otrs, halléndose
las dos bebinas situsdas, regpectivamente en el circuito
rejillar de los dos sictemss tubulares(Rl, R2, y R3, R4)
destinadoe 2 la glimentacién del wismo motor y teniendo

B00. dichos sietemss tubuleres uns tensidn continuae a direccidn
antagénica.

B¢.~ Cobierno de ceGo pulszdor vegin las reivin-
dicaciones 42, 62 pere le pulsacién lineal de modelos
superficiasles, carscterizado porgue le tije dirigente (St)

508, a movimiento axisl, mande por medio de una leva (H) o su
anflogo ung tercera bobinz (33) situsde en el circuito
rejillar del motor gue asegura el avance en sentido lineal
(motor de impulso horizontal o bien vertical).

9¢,- Gobierno de dedo pulsador saxin la reivindicacién

510. 52, carzcterizsdo porgque wediante el Jdiepositivo do



515.

8520,

525.

630.

b35.

840.

045.

B R 7
SPECIAL MOVILsid

- 19 -
conmutacién (cilindro dirigente £0) queda en casda caso
situado el otro mctor de avance (motor de sccicnamiento
horizonial o vertical) en el circuito de partide de un
sistemsa tubilar (RS, R6) gobernedo por una tercers bobina
(83) mendsda por 1a tija dirigente (St), sxislmente movible,
de la instalecidén pulsedora, con auxilio de una leva (H)

o dispositivo similar,.

109.~ Goblerno de dedo pulsador segin las reivin-
dicaciones 6%, 88, carascterizedo por tal disposicidn
reciproca de los nicleos de hierro, bobinzs y levas de
mendo (H) ea la tije de mando (St) que el sisteme tudunlar
(rb, #S) mandado por la leva (H) y 1e bobina (£3) coordi-
nada, se halla excitadc con wmés intensidad cuando los dos
otros sistiemas (Rl, R2, y R3, R4) estén ein exciter,
disminuyendc su excitscidén 2 medida que sumenta ls de
los dos ctros sietenas,

1l#2.~ Gobierno de dedo pulsador segin las
reivindicaciones 12, 48, psrs la pulsacidén de modelos
supevficisles, caracterizado porgque para el apartamiento
répido del decdo pulsador y del ttil desde el modelo o
de la pleza a labrar, el motor de impulso en profundidad (5)
mediante un conmutador de mando (186) regulable & meno,
es desconectado del sistema tubular (Rl, R2, y 3, R4)
que lo slimenta, siendo vinculado el motor a unz red de
corriente continua & tensién constante.

12¢.- Gobierno de dedo pulsador segin lae
relvindicacicnes 18, 4%, para la pulsacidén linecl de
modelos del tipo de superficies caracterizado porqus merced
@ un conmutador selectivo (25), segin que se %‘rabaje
con lineas horizonislee o verticales, el wotor de impulso
horizontal (4) ¢ el motor de accionamiento verticsl (6)
queddé conectado a& un sistema tubular (R5, R6) mandado
por el dedo pulsador, mienitras gque el otro motor (moter
de impulso vertical o bien horizontal) gue resliza el

distancismientoc 1ineal, es conectado por medio de un
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contutador terminal actuado al finel de una linea, & una
red de corriente continua de tensién constante.

13%.- Gobierno de dedo pulsador segin les reivin-
diceciones 58, 8%, caracterigadc porgue la instalacién
conmutedera (tijs dirigente 20) es gobernada cop suxilio
de relevadores (1, 2, 10) gue se excitan en funcidn de
la tensidn del inducido o bien de la direccidén de corriene
de los motoras propulsores (4 y 6).

142.~ Goblerno de dedo pulsador segiin ia reivindi-
cacién 12, ceracterizado porgue la conmutecidén asutomética
de los distintos movimientcs de acercudo y distanciedo del
dedo gulscdor (no por leg tensiones de motor) es mandada
mediante taquirmetros de contacto conectados & los motores,
los cueles rmiden el nirero de revoluciones de los motores
Y gue al slcanzar égtos una velocidesd determinada, dén
por medio de sus contactos un impulso directive para
proseguir la actuacidén de la instalescidén conmutadora.

152.~ Cobiernc de dedo pulsador segin la
relvindicacidn 128, carascterizado porcue lo mismo a la
tensién del inducido del motor de impulso horizontal como
en el del motor vertical vA conecteadc un relevador de
mando (1,2) que no reacciona hasta una tensidn determinada,
veg. a la mitad de la tensién nominsl del motor, produciéndose
una torsidén de le tija directiva (20) por el imén (m1)
Unicaszente cuzndo ambos relevadores esthn insertados
slmul téneanente, por ejemplo cusndo el dedo pulsador
recoxrre un canto, inclinado ea 452, del modelo.

1€69,~ Gobierno de dedo pulsador, segin las
reivindicaciones 12, 14, caracterizade por un relevador
(10) con dos bobinas seperadus de las cusles 1a una esté
en la tensidén constante de la red y la otra bobina en la
tensién del inducide del moter gue ejecute el acercado,
¥y rrecisamente en gerntidc talque dicho relevazdor Wnicamente
se desprende cuszndc se h: modificedo la direccidn rotativa

de este molor, es declr, gl ejecutar el motor un movimiento
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de abstraccién desde el modelo, quedando entonces, al

Rk - VIR

precipitarse los dos relevadores (1, 2) situados en la
tensidén del inducido de los motores, girada la tija
directiva (20) en sentido inverso por medio de un segunde
imén (M2).

"Mande por pulsador para instalaciones eopiativas,
especialmente méquinas para el fresado y vaoiado copiativos,
as{ oomo para tornos de copiar"; tal y como queda substan-
clalmente descrito en la presente memoria e ilustrazdo en
los dibujos gque se acompafian.

Esta memoria consta de veintiuna hojas escritas
por una sola carsd.

Madrid, 10 de Agoste de 1939,
ALLGEMEINE ELEKTRICITATS-GESELLSCHAPY.

POR PODER,
ge J. Gomez Aceba

AT

;7




(2
o
(@]
Cda
i)
4
o
3
*

[¢]
[ N

SILOTYRINE ELRFCRICIT/ TS ARSWIISCHAFT.-

Frg.1

ME{G
L SLx

arverd
VW
° <
bl
IIII——.—

. Boerid, 10 ngu. tu o239,
FES T L W .
g . Gdmes HoEHe




|

| B
225% 3153

T

p R —




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



