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MEMORIA DE3CR33TIVA 
DE LA

BATENTEDB INVENCM
que por v e in te  añ o s , p a ra  España y  ana P o se s io n e s , se a o l i c i t a  
a favo r de l a  Firm a H.A. WALDRICH & .m .b.H ., de n a c io n a lid a d  a le ­
mana, r e s id e n te  en S IE (E N /W estf., por: "MEJORAS INTRODUCIDAS EN 
LAS MAQUINAS HERRAMIENTAS RARA GRADUAR EL DESPLAZAMIENTO Y AJUS­
TE DE LOS TRAVESANOS

En l a  co n s tru cc ió n  de maquinas e x is te  generalm ente l a  
costum bre de h a c e r  r e a l i z a r  e l  movimiento de p ie z a s  de máquinas 
en sus g u ias  m ediante h u s i l l o s ,  po r lo s  cu a le s  es t r a n s m it id a  por 
co n s ig u ien te  to d a  l a  fu e rz a  n e c e s a r ia  p a ra  e l  desp lazam ien to . E l 

5 uso de e s to s  medios de desplazam iento  t i e n e  por consecuencia un - 
can&io en l a  forma de e s to s  m edios, de manera que e l  a ju s te  d e f i ­
n i t iv o  de l a  p ie z a  que hay  que d e sp la z a r  en so g u ia  no correspon­
de a l a  p o s ic ió n  d esea d a . Lo mismo se  puede d e c ir  tam bién d e l im­
pu lso  de p ie z a s  de máquina en sus g u ias  por un motor e lé c t r ic o  pro- 

10 pió  acoplado d irec tam en te  a l a  p ie z a  de l a  m áquina, pués tam bién 
aq u i p re c is a s e  i n t e r c a la r  un mecanismo o an á lo go , o rig in án d o se  -
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además aq u í cambias Ac forma por l a s  tran sm isio n es  do fu e rz a .
O bjeto de l a  invención  ea e lim in a r  e a te  d e s v e n ta ja . Se- 

gdn é s to  o o n a ia te  l a  invención  en e l  empleo d e l  generalm ente cono­
cido me cania cío de g raduación  y r e a ju s t e  en máquinas h e rra m ie n ta s .
La v e n ta ja  de e a te  meoanismo c o n s is te ,  como es sa b id o , en que no e s ­
t á  cargado , correspondiendo por c o n s ig u ie n te  dentro de lo s  l im ite s  
técn icam ente  n e c e sa r io s  con l a  máxima s e n s ib i l id a d .  E l mismo ac td a  
en tonces como un r e l é  sobre  ¡Los p ro p io s medios de movimiento y lo s  
accc lona  ta n to  tiempo h a s ta  que quede e s ta b le c id o  e l  a ju s te  de p re ­
c is ió n .

Es ev id en te  que l a  a p l ic a c ió n  de l a  Invenclóh  t r a e  no ta­
b le s  v en ta ja s  en ta n to  que l a  comprobación de l a  medida r e a l  en l a  
p ie z a  a t r a b a ja r  puede se r  re d u c id a  muy sen sib lem en te  porque l a  me­
d id a  t e ó r i c a  graduada en l a  máquina por encima d e l mecanismo de g ra ­
duación  y r e a ju s te  co in c ide  en todos lo s  casos con l a  medida r e a l .
De e s to  r e s u l t a  además que ya no es n ecesa rio  una re g u la c ió n  u l t e ­
r i o r  y  re to cad o  después de l a  f i j a c ió n  de l a  medida t e ó r i c a ,  de l a  
cu a l a ra  h a s ta  l a  p re s e n te  l a  r e g l a  de que no e ra  e x a c ta  por e l  des­
plazam iento de l a  r e f e r id a  p ie z a  de l a  máquina a  mano, re su lta n d o  
de ésto  además l a  v e n ta ja  de que todo e l  s e rv ic io  puede se r  cons­
t r u id o ,  especia lm en te  en m áquinas-herram ien tas grandes y  p esad as, 
como re g u la c ió n  a  d i s ta n c ia  oon a j u s t e  au tó m átio o .

Siendo ya v en ta jo sa  l a  invención  p a ra  e l  desplazam iento 
de p ie z a s  de máquinas en una g u ia , o b ten d rá  l a  misma e s p e c ia l  va­
l o r  en su a p lic a c ió n  p a ra  máquinas h e rra m ie n ta s -p u e n te , como cep i­
l lo s -p u e n te  y  f r e s a d o r a s - c e p i l lo ,  a s i  como to rn o s  de p la to  h o riz o n ­
t a l  con v a r ia s  g u ia s .  En máquinas de c e p i l l a r  de mesa y máquinas 
f r e s a d o ra s -c e p i l lo  mayores es in f lu id a  l a  p o s ic ió n  exactam ente ho­
r i z o n t a l  d e l  trav esad o  muchas veces por e l  hecho de que a l  d e sp la ­
za rse  lo s  so p o r te s , sobre to d o , cuando se t r a t a  de so p o rte s  pesados 
y  esp ec ia lm en te  de so p o rte s  pesados p ara  f r e s a d o ra s , son provoca-
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dos debido a l  cambio d e l punto de a taque  de l a  carga so b re  e l  
t r a v e s a d #  cambios en l a  d i la ta c ió n  de lo s  medios de suspensión# 
de conducción y movimiento# por ejemplo en lo s  h u s i l lo s  para  l a  
sub ida y  b a ja d a  d e l travesad o  en lo s  b a s t id o re s  que sobrepasan  
ex tra o rd in a ria m e n te  lo s  l im i te s  de l a  to le r a n c ia  adm isib le#  cau­
sando e l  que se  ponga e l  travesad o  in c lin a d o . E s ta s  c irc u n s ta n ­
c ia s  se  pueden sa c a r  en lo  fundam ental y  s in  más a c la ra c io n e s  de 
l a  f i g .  1 * .-

Además de e s to  es l a  s itu a c ió n #  generalm ente en a c e p i­
l la d o ra s  t a l#  in d ep en d ien te  n a tu ra lm en te  de aq u e l caso ex trao rd i- 
n a rio  d e l  cambio de carga so p o rte s  pesados# que no es p o s ib le  mo­
ver e l  travesad o  den tro  de l a  poca to le r a n c ia  de p o r ejemplo +. 
0#01 m/m.

S i se p u d ie ra  e lim in a r e s to s  d e fec to s#  entonces se po­
d r ía  lo g r a r  un aumento c o n s id e rab le  d e l grado de p re c is ió n  en e l  
a ju s te  d e l trav esan o  a s i  como de en l a  e la b o ra c ió n . Además s e r ía  
aumentada l a  p o s ib i l id a d  de e lab o rac ión #  s i#  es debido a l  a ju s te  
exacto d e l  trav esad o s  án lo a  b a s tid o re s#  p u d ie ra  r e a l i z a r s e  aón e l  
movimiento de a ju s t e  de l a  h e rram ien ta  misma en r e la c ió n  con l a  
p ie z a  a t r a b a ja r  con e l  tra v e s a d o .

La Invención  da ahora l a  p o s ib i l id a d  de r e a l i z a r  por una 
p a r te  una e lim in ac ió n  au to m ática  de l a s  in e x a c ti tu d e s  y cambios de 
en l a  p o s ic ió n  d e l  trav esad o  debido a l  cambio de l a s  re la c io n e s  de 
carga# a s i  como por o td a  p a r te  en movimiento d e l  travesad o  en r e ­
la c ió n  con lo s  b a s t id o re s  en e l  sen tid o  de a ju s te  conforme a medi­
das f i n a l e s .

La in s ta la c ió n  t r a b a ja  en lo  fundam ental segón l a  inven­
ción  de t a l  manara que lo s  medios de desp lazam iento  que mueven y 
so p o rtan  e l  t ra v e sa d o , t a l  como h u s i l lo s  o análogos# soh regu lad os 
autom áticam ente por un mecanismo de graduación  y r e a ju s te  de t a l  ma* 
ñ e ra  que l a  p o s ic ió n  exactam ente h o r iz o n ta l  d e l travesad o  y t a l
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vez tam bién ana g raduación  en alzado  y h o r iz o n ta l  p redeterm inada 
puede s e r  guardada o a lcan zad a  re sp e c tiv a m e n te ,

Sagán l a  invención  debe s e r  acoplado un d is p o s it iv o  de 
c o n tro l ,  por ejem plo un d is p o s it iv o  de c o n ta c ta c ió n  o tam bleqána 
in s ta la c ió n  adecuada, como por ejemplo un n iv e l  de agua o una in s ­
ta la c ió n  de d is t r ib u c ió n  de mando ó p t ic a  o an á lo go s , cuyas p iezas 
de o o n tro l ,  po r ejemplo p a la n q u il la s  de c o n ta c to , s ig u en  por en c i­
ma de medios de empalma no cargados m ecánicamente a l  travesado  en 
to d as  sus a l t u r a s ,  o l e  ad e la n ta n  re sp e c tiv a m e n te , quedando mien­
t r a s  ta n to  siem pre seguro y exactam ente h o r iz o n ta l  dicho tra v e sa d o , 
siendo  con tro lado  cada vez por m ediación de lo s  órganos de con tac­
ta c ió n ,  t a l  como p a la n q u il la s  de contacto; m anipuladores o análogos 
en cada momento en su p o s ic ió n  h a c ia  l a  h o r iz o n ta l ,  siendo t r a n s ­
m itid a  una r e c t i f i c a c ió n  en e l a ju s te  even tualm ente n e c e s a r io , in ­
dependientem ente de l a  c a rg a , a lo s  d is p o s i t iv o s  de desp lazam ien to , ! 
como por ejemplo h u s i l l o s ,  a  lo s  cu a les  p e rte n ec en  e s to s  órganos de t 
o o n tro l , en e l  sen tid o  de una g raduación  com plem entarla , debiendo 
e s ta r  montados lo s  órganos de c o n tro l  en e l  armazón de l a  máquina, 
en loa b a s t id o r e s ,  en l a  b a se  u análogos p a ra  sa lv ag u a rd a r a s i  - 
siem pre su p o s ic ió n  h o r iz o n ta l  segu ra  e in d ep en d ien te  d e l t r a v e ­
sado*

Aunque se  r e a l i z a  por t a l  d is p o s i t iv o  so lo  l a  p o s ic ió n  
exactam ente h o r iz o n ta l  d e l  trav esad o  por e l  a ju s te  p o s te r io r  por 
sus medios de d esp lazam ien to , no es prop io  dicho d is p o s it iv o  paca  ̂
e fe c tu a r  d irec tam en te  e l  desplazam iento  d e l  trav esad o  mismo en a l ­
zado * E sto  se  a lc an z a  s in  embargo de l a  manera ya in d icad a  a n te ­
r io rm e n te , o sea  que se  a ju s ta  e l  d isp o s it iv o  de c o n tro l desde e l 
e x te r io r  d ire c ta m e n te , que q u ie re  d e c ir  in d ep en d ien te  d e l t r a v e ­
sado* E s te  a ju s t e  se puede r e a l i z a r  por ejemplo m ediante un motor 
a u x i l i a r ,  ten ien do  e s te  por consecuencia e l  que e l  d isp o s it iv o  de 
c o n tro l pone en movimiento lo s  medios de d esp lazam ien to , t a l  copo
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l e a  h u s i l ib s  p ara  e l  a lzado  y para l a  b a ja  d e l tra v e sa ñ o , eausaido 
a a í  una su b id a  o b a ja d a  d e l  trav esañ a*  NaturaLmente deben e fec tu a r-
ae  e a ta  acc ió n  deade fu e ra  sobre  todos Iba órganos de co n tac t ac ión  
sim ultáneam ente, p a ra  que ae e v i te  e l  que se lad ee  e l  travesaño*  
Cuando ea In terrum pida l a  acc ió n  desde e l  e x te r io r ,  queda term inado 
e l  p roceso  de l a  su b id a  y b a ja d a  d e l  travesañ o  propiam ente dicho - 
por e l  mecanismo de g raduación  y r e a ju s t e ;  l a  in s ta la c ió n  d e l con­
t r o l  e n tra  en ac c ió n  como t a l ,  para r e s ta b le c e r  l a  p o s ic ió n  ex a c ta ­
mente h o r iz o n ta l  d e l travesad o  en ta n to  que no e s tó  e s ta b le c id a  b ie n  
ya desde e l  p r in c ip io  *

Con es to  queda r e s u e l t a  entonces l a  m isió n  p r in c ip a l  de 
l a  a p lic a c ió n  de un mecanismo de g raduación  y r e a ju s t e  fundamenta­
da en l a  invención*

La in v en ció n  se a c la r a  a base  de algunos ejem plos:
P re se n ta  f lg *  2a* l a  v i s t a  l a t e r a l  de una f re sa d o ra  de 

una columna con un so p o rte  d e sp la z a d le  en l a  columna h a c ia  a r r ib a  
y  h a c ia  abajo*

Fig* 5 p re s e n ta  l a  v i s ta  de una a c e p il la d o ra -p u e n te  con ¡ 
a ju s te  d e l  travesad o  segón invención*

La r e a l iz a c ió n  s im p lif ic a d a  segán f ig *  2 enseña en una 
columna 8 una g u ia  6 p a ra  un so p o rte  7* En e s to  es in d i f e r e n te  de 
que d a s e  de máquina se t r a t a ,  sea d e l so p o rte  l a t e r a l  llev ad o  en 
un b a s t id o r  l a t e r a l  de ana a c e p il la d o ra -p u e n te , o sea  de l a  conso­
l a  de una ta la d ra d o ra  u an á lo go .

En e l  so p o rte  7 e s tá  montada una c a ja  de conexiones en 
l a  que se en cu en tra  un pequeño motor a u x i l i a r .  Con una p a lan ca  de 
m aniobra 9 puede se r  f i ja d o  exactam ente e l  v a lo r calcu lado  p ara  e l 
a ju s te  de31 so p o rte  en a lzad o ; que se  puede l e e r  p referen tem en te  en 
uha e s c a la .  E l motor a u x i l i a r  no p resen tado  en l a  c a ja  de conexio­
nes 8 r e a l i z a  seguidam ente c ie r to  ndmero de v u e lta s  g i r a to r i a s  que 
corresponden  a l  a ju s te  a l  v a lo r c a lc u la d o , desplazando por encima138



de un á rb o l doblem ente ca r dánico 10 una tu e rc a  m a triz  11 en un hu­
s i l l o  gu iador 1 3 . La tu e r c a  m a tr iz  no e s tá  som etida a  ca rg a  alguna 
menos a l a  de su propio  peso* Además e s tá  s in  carga completamente 
e l  h u s i l lo  g u ia d o r, con excepción de su propio  peso y e l  peso de l a  

140 tu e rc a  m a tr iz . Montado f i j o  en e l  so p o rte  se  en cu en tra  luego un d is ­
p o s it iv o  15 por e l  cu a l es conectado un motor e lá c t r ic o  ta n  pronto 
s e  d e sn iv e le  dicho d is p o s i t iv o .  S i  por ejemplo sube l a  tu e rc a  ma­
t r i z  en re la o ió n  con e l  s o p o r te , en tonces se  d e sn iv e la  e l  d is p o s i­
t iv o  de c o n ta c to , siendo puesto  en marcha e l  motor en t a l  se n tid o  ¡

145 de que le v a n ta  todo e l  so p o rte  en que e s tá  montado, por ejem plo,
m ed ian te  una cadena 15 que e s tá  f i ja d o  con un extremo en l a  colum- ! 
na 5 . Tan pronto quede parado e l  m otor a u x i l i a r  queda inm óvil tam - j 
b ie n  l a  tu e rc a  m a triz  11 , perd iendo en d is p o s it iv o  m anipulador 15 
e l  c o n ta c to , quedando a s i  parado e l  m otor e lá c t r ic o  1 4 . ^

150 La invención  p re sen ta d a  en e s ta  forma puede s u f r i r  m ó lt l-  í
p ie s  v a r ia c io n e s . A si es fá c ilm en te  p o s ib le  mover l a  tu e rc a  m atriz  
en e l  h u s i l lo  g u iad o r oon d if e r e n te s  v e lo c id a d es , d ispon iéndose l a  
in s ta la c ió n  s e n s i t iv a  de t a l  forma que en caso de mayor d e sv ia c ió n , 
o g i r a  tam bién e l  motor 14 más rápidam ente o que es a s im ilad a  de ]}155 c u a lq u ie r  manera l a  v e lo c id ad  de movimiento d e l  so p o rte  a  l a  d e l
h u s i l lo  g u ia d o r. Además puede co n ta rse  coBmla p o s ib i l id a d  de ln -  ¡ 
t e r c a l a r  un mecanismo de m u ltip lic a c ió n  e n tre  l a  tu e rc a  m a triz  y 
e l  d is p o s it iv o  de o o n ta c ta c ió n  que p e rm ite  a lc a n z a r  p re c is io n e s  
máximas. !

160 La forma de a p lic a c ió n  de l a  re g u la c ió n  d ar*  ana a c e p l-  }
l ia d o r a  o f r e s a d o ra -c e p il lo  segdn l a  Invención  i lu s t r a d a  en f ig .5  
p re s e n ta  un travesad o  16 que e s tá  montado en suspensión  en utyísága- 
no de desp lazam ien to  en cada la d o , lo s  cu a les e s tá n  i lu s t ra d o s  en 
e l  ejemplo de r e a l iz a c ió n  por la s  b a r ra s  de avance 1 7 . Las b a rra s  

165 de avance son im pulsadas por e l  motor comón 18 p ara  e l  d esp laza ­
miento por encima de una ru ed a  h e l ic o id a l  1 9 , un á rb o l 3o en uno
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do lo a  p idones c ín ic o s  y  e l  en g ran a je  de un d i f e r e n c ia l  21 p re ­
v is to  en cada extremo d e l  á rb o l 20 conforme l a  in v en c ió n . Segón 
l a  misma e s tá  acoplado a cada b a r r a  de avance un motor reg u lad o r 
22 que por encima d e l o tro  de lo s  piñonea cónicos d e l eng ranaje  
d i f e r e n c ia l  21 a c td a  so b re  l a  b a r r a  de avance 1 7 .

E l impulso p a ra  e l  desp lazam ien to  d e l travesad o  e s tá  
dado por cada una de l a s  tu e rc a s  m a tric e s  25 l a s  cu a le s  e s tá n  mon­
ta d a s  cada una p o r su sp en sió n  en un h u s i l lo  gu iador 24* siendo d es­
p lazad a  por e l  mismo. Ambos h u s i l lo s  g u iado res 24 e s tá n  unidos e l  
uno con e l  o tro  sin cró n icam en te  p o r un á rb o l 25* pediendo s e r  d es­
p lazados o a  mano# o como se ha ind icado  en e l  ejemplo de r e a l i z a ­
ción# por un pequeño motor a u x i l i a r  26 por encima d e l to r n i l l o  s in
f i n  2 7 .

La p o s ic ió n  de la s  tu e rc a s  m a tric e s  25 es lo c a l iz a d a  por 
cada una de lo s  d is p o s i t iv o s  de con tacto  2 8 . S i  por ejemplo e l  t r a ­
vesado se  pone in c lin ad o  en una pequeña g raduación  debido a una 
desp ro po rc ió n  de peso en tonces debido a l  cambio de l a  lo n g itu d  d e l 
mismo h a c ia  e l  d is p o s i t iv o  de oontacto  28 y l a  tu e rc a  m a triz  25# 
e s tá  puesto  en marcha e l  motor p e r te n e c ie n te  a l a  b a r r a  de avanoe 
17 r e s p e c t iv a  desplazando dicho motor e l  trav esad o  16 por medio d e l 
en g ran a je  d i f e r e n c ia l  21 ta n to  tiempo h a s ta  que e l  d isp o s it iv o  de 
con tao to  l le g u e  nuevamente a su p o s ic ió n  en cero# desconectando -  
o t r a  vez e l  m otor. Se o b se rv a  un p roceso  s im ila r  en d ire c c ió n  g i r a ­
t o r i a  a  l a  in v e rsa  d e l re sp e c tiv o  motor de reg u lac ió n #  dado e l  ca­
so de que debido a una desesga se mueve e l  d is p o s it iv o  de oontacto  
28 h a c ia  l a  tu e rc a  m a triz  25# levantando e l  tra v e sa d o .

Para e l  a ju s te  d e l trav esad o  son cambiadas la s  tu e rc a s  
m a tric e s  23 en su a l tu ra #  o sea que son sub idas o b a jad as de f o r ­
ma que conectan  ambos d i s p i s i t iv o s  de con tacto  28 sim ultáneam ente. 
Los d is p o s i t iv o s  de con tacto  28 e s tá n  co n s tru id o s  de t a l  forma que 
a l  d esp laz a r lo s  te s t ig o s  29 por más de por ejemplo 0#5 m/m. no
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re a c c io n a n  solam ente 3o3 m otores re g u la d o re s  22 sino  tam bién e l  
m otor p a ra  e l  desp lazam ien to  18 que g i r a  e l  h u s i l lo  17 p a ra  e l -  
desp lazam ien to  d e l  tra v e s a ib  16 en e l  s e n t id )  co rrespond ien te#  
Cuando e s tá  en marcha e l  motor p a ra  e l  desp lazam ien to  18 quedan 
tam bién  actuándo lo s  motones re g u la d o re s  22 guardando e l  travesad o  
exactam ente h o r iz o n ta l  por e l  fundionam iento de lo s  d is p o s it iv o s  
de con tacto#

Una graduación  d e l trav esad o  co rre sp o n d ien te  a medidas 
f in a le s  es r e a l iz a d a  de t a l  forma que so n f i j a d a s  e n tre  d i s p o s i t i ­
vo de con tacto  28 y tu e ro a  m a triz  23 medidas f in a le s  que pueden 
s e r  aumentadas o red u c id as  conforme lo s  v a lo res  deseados#

S i se  desea? re n u n c ia r  a l  a ju s t e  autom ático d e l tra v e s a ­
do en alzado  y o b ten e r solam ente un a ju s t e  en l a  p o s ic ió n  h o rizo n ­
t a l ,  se puede h ao e rlo  m ediante un n iv e l  de agua o tubo com unicante, 
cuyo n iv e l  de agua en r e la c ió n  con l a  p o s ic ió n  d e l travesad o  es co­
municado por ejemplo m ediante f lo ta d o re s  por encima de con tac to s o 
t i e n to s  que operan  a l  s is tem a  f o to e lé c t r i c o .

Para e s ta  in s ta la c ió n  se n e c e s i ta  solam ente en un lado 
un en g ran a je  d i f e r e n c ia l  21 con un motor re g u la d o r , m ien tras que 
queda suprim ido e l  d is p o s i t iv o  de l a  tu e rc a  m a triz  25 con su r e s ­
p ec tiv o  medio de Im pulso.

Conforme e l  mismo p r in c ip io  de l a  Invención  tam bién es 
p o s ib le  montar en suspensión  e l  trav esad o  m edian te  t r e s  h u s i l lo s  
o más o m ediante cadenas o a s e n ta r lo  en émbolos#

-^IVINDICA.C10NES-
Se r e iv in d ic a  como de l a  p ro p ia  y nueva in v en c ió n  l a  prop iedad  y 
ex p lo ta c ió n  e x c lu s iv a s  da:
1 . -  M ejoras in tro d u c id a s  en la s  máquinas h e rram ien ta s  para graduar 
e l  desplazam iento  y a ju s te  de lo s  tra v e sa d o s , c a ra c te r iz a d a s  por 
l l e v a r  ap licad o  un d is p o s i t iv o  de g raduación  y a ja s te  en forma de 
g u ia  de mando co n s titu id o  por un h u s i l lo  v e r t i c a l  gu iado , por e l
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que se d e sp laz a  una tu e rc a  m a triz  de mando que es accionada por 

230 un m otor a u x i l i a r  en un desp lazam ien to  predeterm inado y con velo­
cidad  p re f i ja d a #  siendo maniobrado m edien te  un d is p o s i t iv o  e lé c ­
t r i c o  de c o n te s ta c ió n  t a l  como un m anipulador e lé c t r ic o  o análogos 
que s ig u e  e l  movimiento de l a  tu e rc a  de mando y que e l  mismo ta n ­
t e a  e l  impulso p r in c ip a l  p a ra  e l  movimiento de l a  p ie z a  de máqui- 

238 na o e l  impulso p a ra  l a  g raduación  y e l  a j u s t e .
2#- M ejoras in tro d u c id a s  en l a s  máquinas h e rram ien ta s  p a ra  graduar 
e l  desp lazam iento  y a ju s te  de lo s  trav esad o s#  segán 1* r e iv in d ic a ­
ción# c a ra c te r iz a d a s  porque p a ra  a ju s ta r  y m aniobrar e l  travesado
en r e la c ló h  con lo s  b a s t id o re s  y  m an tenerlos en p o s ic ió n  h o r iz o n ta l  co n s tan te840 / e s  graduado d irec tam en te  desde e l e x te r io r  e l  d is p o s i t iv o  de g ra ­
duación y  a ju s te  que s i r v e  p a ra  le v a n ta r  o b a ja r  re sp ec tiv am en te  
e l  travesad o#  b ie n  sea  a mano o m edian te  un motor a u x ild a r  indepen­
d ie n te  de dicho travesad o#
3#- M ejoras in tro d u c id a s  en l a s  máquinas h e rram ien ta s  p a ra  graduar 

246 e l  desplazam iento  y a ju s te  de lo s  trav esad o s#  segdn 1* y 2& r e iv in ­
d icac ión#  c a ra c te r iz a d a s  porque m ed ian te  un im pulso de accionam ien­
to  producido d irec tam en te  por un m otor p r in c ip a l  o por p ie z a s  in ­
te rm e d ia r ia s  de acoplam iento  se  mueve# m edian te  d ife re n c ia le s #  ca­
da h u s i l l o # d es tin ad o s  p a ra  e l  desplazam iento  d e l  travesad o#  pu- 

260 dlendo tam bién r e c i b i r  cada h u s i l lo  e l  impulso de accionam iento#
por medio de m otores a u x i l ia r e s  re g u la d o re s  in d ep en d ien tes d e l mo­
t o r  p r in c ip a l*
4 . -  M ejoras in tro d u c id a s  en la s  máquinas h e rram ien ta s  para  g raduar 
e l  desp lazam iento  y a ju s t e  de lo s  trav esad o s#  segón 1& a 3* r e iv in -  

256  d icac ló n #  c a ra c te r iz a d a s  porque e l  d is p o s it iv o  de g raduación  y
a ju s te  se  conecta  para su desplazam iento# en caso de pequeñas des­
v iac io n es de l a  p o s ic ió n  nominal# so lam ente m ediante lo s  m otores 
a u x i l ia r e s  re g a la d o re s  que mueven a lo s  h u s i l lo s #  m ien tras  que en 
e l  caso de grandes d esv iac io n es  son e s to s  accionados medial t e  e l
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260 tactor p r in c ip a l .

6 . -  "MEJORAS INTRODUCIDAS EN LAS MAQUINAS HERRAMIENTAS PARA. GRA­
DUAR EL DESRDABAMIEHTO Y AJUSTE BE LOS TRAVESANOS"

Consta l a  p re s e n te  memoria d e s c r ip t iv a  de d ie z  h o ja s  nu­
m eradas y m ecanografiadas en una s o la  ca ra  a la s  que se  acompañan 
dos p lanos para  su m ejor comprensión*

- 10 -

S e v i l l a  p a ra  MADRID, 6 de a b r i l  de 1.955
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