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MEMORIA DESCRIFTIVA
DE LA
PATENTE DE INVENCDN

gque por veinte afios, para Espafia y sus Posesiones, se solicita
a favor de la Firma H.A. WALIDRICH G.m‘.b oHe, e naclonalided ale-~
mana, residente en SIEGEN/Westf., por: "MEJORAS INTRODUCIDAS EN
LAS MAQUINAS HERRAMIENTAS PARA GRADUAR EL DESPFIAZAMIENTO Y AJUS-
TE DE 108 TRAVESAHOS" .-

En la construccién de mdquinas exlste generalmente la
costumbre de hacer realizar el movimiento de plezas de mdquinas
en sus gulas mediamke husillos, por los cuales es transmitida por
consiguiente toda la fuerza necesaria para el desplazZamlento. El
uso de eastos medlos de desplazamiento tiene por consecuencia un -
catbio en la forma de egtos medios, de manera gue el ajuste defi~
nitivo de la pleza gue hay que desplazar en su gufa no correspon-
de a la posicidn deseada. Lo mismpo se puede decir tambien del im-
pulso de plezas de méquina en sus gufas por un motor eléctrico pro-
plo acoplado directamente a la pieza de la méquina, pués tambien

aqui preci{sase intercalar un mecanismo o enilogo, originéndose -
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ademés aqul cambios de forma por les transmisiones de fuerza.

Objeto de la invencién es eliminer este desventaja. Se-
gin 8sto consiste la invencién en el empleo del generalmente cono=-
cide mecanisﬁo de graduacién y reajuste en méquinas herramientas.
La ventaja de este mecenismo consliste, como es sabldo, en que no es-:
t4 cargado, correspondiendo por consigulente dentro de los limites
técnicamente necesarios con la méxime sensibilidad. El mismo actda
entonces como un relé sobre los proplos medios de movimiento y los
accciona tanto tlempo hasta que guede establecide el ajuste de pre;
oisidn. v '

Es evidente gue la aplicacidn de la invenciéh trae nota-
bles ventejas en tanto gue la comprobacidn de la medida real en la
pleza a trabajar puede ser reducida muy sensiblemente porque la me-
dida tefrica graduada en la mfquina por encima del mecanismo de gra-
duacién y re#juste coincide en todos los casos con la medida real.
De esto resulta ademfs que ya no es necesario una regulecidn nlte-
rior y retocgqdo después de la fijacién de la medisda tedrica, de la
cual era hasta la presente la regla de gue no era exacta por el des-
plazamiento de la referida pleza de la méquina a mano, resultando
de 8sto ademfs la ventaja de que todo el servicio puede ser cons=-
truido, especlalmente en méquinas-herrasmientas grgndes y pesadas,
como regulacifn a distancla oon ajuste sutémético.

Siendo ya ventajosa la invencién pera el desplazamiento
de plezas de méquinas en una gufa, obtendrd la misma especial va-
lor en su aplicacidn para méquines herramientas-puente, como cepi- ,
lloa-puenté y fresadoras-cepillo, asi comc tornos de plato horizon-
tel con varias gufas. En mfquinas de cepillar de mesa y méguinas
fresadoras~ceplllo mayores es influlda le posicién exactamente ho-
rizontal del travesafio muchas veces por el hecho de gue al despla-
zarse los soportes, sobre todo, cuando se trata de soportes pesados

y especlalmente de soportes pesados pare fresadoras, son provooca-
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dos debldo al camblp del punto de atague de la carga sobre el

- travesefio, camblos en la dllatacién de los medios de suspensién,

de conduccién y movimiento, por ejemplo en los husillos para la
subida y bajada del travesafo en los bastidores que sobrepasan
extraordinariamente los limites de la tolerancla admisible, cau-
sando el que se ponga el travesafio inclinado. Estas circunstan-
clas se pueden sacar en lo fundammental y sin mfs aclaraciones de
la fige l%,~

Ademés de esto es la situacidn, generalmente en acepi-
lladoras tal, independlente naturaslmente de aguel ceso extraordi-
narip del cembilo de carga soportes pesados, que no es posible mo-
ver el travesafio dentro de la poca tolerancia de por ejemplo +.
0,01 m/m.

Si se pudiéra eliminer estos defectos, entonces se po-
drfs lograr un aumento considerable del grado de precisién en el
ajuste del travesafio as{ como de en la elaboracién. Ademés ser'Ia.
aumentada la posibilidad de elaboracidn, si, es debido al ajuste
exacto del travesafios én los bastidores, pudlera realizarse adn el

movimiento de ajuste de la herramienta misma en relacidn con la

pleza & trabajar con el travesaiio.

La invencidn da ahora la posibilidad de realizer por una
parte una eliminacidn automédtica de las inexactitudes y cambios de
en la posicién del travesafio debildo al cemblo de las relaciones de
carga, as{ como por otda parte an movimlento del travesafio en re-
lacién con los bastidores en el sentido de ajuste conforme a medi-
das finsles. |

La instalacidn trsbaja en lo fundamental segdén la inven-
cidn de Eal manara que los medios de desplazamiento que mneven y
soportan el travesafo, tal como husillos o anflogos, soh regulados |
autométicemente por un mecanismo de graduacién y reajuste de tal mas

nera que la poslcidn exactamente horizontal del travesafic y tal

i
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221277
vez tambien una graduacidn en alzado y horizontel predeterminada
pueds ser guardada o alcenzada respectivamente,

Sezfn la invencidn debe ser acoplado un dlspositivo de
control, por ejemplo un dispositivo de contactacién o tamblenhns
instalacién adecuada, como por ejemplo un nivel de agua 0 una ins-
talaolén de dlstribuoidn de mando optica o anflogos, ouyas plezas
de control, por ejemplo palanquillas de contacto, siguen por enci-
ma de medios de empalme ho cargados mecfnicamente al travesafo en
todas sus alturas, o le adelantan re.spect:.vamente, quedando mien~
tras tanto siempre seguro y exactamente horizontal dicho travesafio,
siendo controlado cada vez por mediacién de los drganos de contac-
tacldn, tal como palamquillas de contacto manipuladores o anflogos
en oada momento en su posiocidn hacia la horizontal, siendo trans-
mitide una rectificacidn en el a;*)uste eventualment & necesario, in-
dependlentemente de la carga, a los dispositivos de desplazamiento,
como por elemplo husillos, a los cuales pertenecen estos frgancs de
control, en el sentido de una grgduacifn complementaria, deblendo
estar montados los érganos de control en el armazén de la méquina,
en los bastidores, en la base u anflogos para salvaguardar asf -
slempre su posicidn horizontal segura e independiente del trave-
saflo.

Aunqué se realiza por tal dispositivoe solo la posicién
exactamente horizontal del travesafio por el ajuste posterior por :
sus medlos de desplazamlento, no es propio dicho dispositivo para
efectuar directamente el desplazamiento del travesafio mismo en al- |
Zadoe Esto se aloanza sin embargp de le manera ya indicada ante-
riormente, o sea que se ajusta el dispositivo de control desde el
exterior directamente, que quiere decir independiente del trave-
safio. Este ajuste se puede realizar por ejemplo mediante un motor
auxiliar, tenlendo este por oonsecuencia el que el dispisitiwo de

control pone en movimiento los medios de desplaza.miepto} tal como
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los husillis para el alzado y para la baja del travesafio, causmdo
asf una subida o bajada del travesafio. Naturalmente deben eféctuar-
se esta acclén desde fuera sobre todos lks Srgamos de contactacién v
simulténeamente, para que se evite el gque ge ladee el travesafo.
Cuando es interrumpida la acclén desde el exterior, queda terminado
el proceso de la sukida y bajada del travesafio proplamente dicho -
por el mecanismo de graduaclén y reajuste; la instalacién del con-
trol entra en accldn como tal, para restablecer la posicién exacta-
mente horizonta.lldel travesafio en tanto vque no esté establecida b:len-
Ya desde el principlo. ‘

Gon esto queda resuelta entonces la misidn principal de
la aplicacidn de un mecanism de graduacién y reajuste fundamenta=-
da en la invencidn.

la invencién se aclara a base de algunos ejemplos:

Presenta fige. 2a. la vista lateral de una fresadora de
una columna oon un soporte desplazgble en la columna hacia arriba
y hacie abajoe. ( |

Fig‘. 3 presenta la vista de una acepilladora-puente con
ajuste del travesafic segfn lnvenci6n>.

La realizacién simplificada segfin fig. 2 ensefia en una
columna 5 una gufa 6 para un soporte 7. En esto es indiferente de
que .clase de miquine se trata, sea del soporte latersl llevadp en
un bastidor lateral de una agepllladora-puente, o sea de la conso=-
la de una taladradora u anflogo.

En el soporte 7 est4 montada una caja de conexiones en
la que se encuentra un pequefic motor auxilier. Con una palanca de |
manipobra 9 puede ser fijado exactamente 6l wvalor vcalculado para el
ajuste del soporte en alzado; que se puede leer preferentemente en
uhe escala. El motor auxiliar no presentado en la caja de conexip-
nes 8 realiza seguldamente clerto nfémero de wvueltas giratorias gue

corresponden al ajuste al walor calculado, desplazando por encims
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de un &rbol doblemente cardfdnico 10 una tuerca metriz 11 en un hu-
81llo gulador 12. La tuerca matriz no est4 sometida a carga alguna

menos a la de su propio peso. Ademés estd sin carga completamente

7

el husillo guilador, con excepcién de su propio peso y el peso de la |

tuerca matriz, Montado fijJo en el s porte se encuentra luegoe un dis=

positive 13 por el cual es conectado un motor eléetrico tan pronto
se desnivele dlcho dlspositivo. Si por ejemplo sube la tuerca ma=
triz en relaocifn con el soporte, entonces se desnivela el disposi-
tiw de contacto, siendo puesto en marcha el motor en tal sentido
de que levanta todo el soporte en que estd montado, por ejemplo,

mediant e una cadena 15 que est{ fijado ocon un extremo en la colum-
na 5. Tan pronto quede paredo el motor auxiliar queda inmovil tam=-
bien la tuerca matriz 1ll, perdiendo en dlspositivo manipulador 13

el contacto, quedando asf paradc el motor eléctrioco 1l4.

U NN

La invencién presentada en esta forma puede sufrir mfilti-

ples variaciones. Asf{ es féollmente posible mover la tuercs matriz

en el huglllo gulador oon diferentes velocidades, dlsponiendose la

instalaoclén sensitiva de tal forma que en caso de mayor desviacién, E

© glra tamblen el motor 14 més répidamente o que es asimilada de
cualquier manera la velocldad de movimiento del soporte a la del
husillo gulador. Ademés puede contarse cohrla posibilidad de in-
tercalar un mecanismo de multiplicacién entre la tuerce matriz y
el dispositivo de contactacién que permite alcanzar preclsiones

méximas.

La forma de aplicacidn de la regulacién para una acepi-
lladora o fresadora-cepillo segfin la invencifn 1lustrads en fig.3
presenta un travesafio 16 que est{ montado en suspensién en unbfga-
no de desplazamlento en ceda lado, los cuales estan ilustrados en
el ejemplo de realizacidn por las barras de avance 1'7'-. Las barras
de avance son impulsadas por el motor comfn 18 para el desplaza-

mlento por encima de una ruede helilcoldal 19, un £rbol 20 en uno

L S AR s i s gt



~4

170

176

185

190

196

- -

de los pifiones ofnicos y ol engranaje de un diferencisl 21 pre-

visto en cada extremo del 4rbol 20 conforme la invencidn. Segén
la misma estf acoplado a cada barra de avance un motor regulader

22 que por encima del otro de los pifiones cdnicos del engranaje

~diferencial 21 actda sobre la barra de avance 17.

El impulso para el desplazamiento del travesafo estd
dado por cada una de las tuercas matrices 23 las cuales estan mon-
tadas cada una por suspensién en un husille guiador 24, siendo des~
plazada por el mismo. Ambos husillos guladores 24 estan unidos el
uno oon el otro sincrdénicamente por un 4rbol 25, pydiendo ser des-
plazados o a mano, 0 como se ha indicado en el ejemplo de realiza-
cién, por un pequefic motor a.uxilia.f 26 por encima del tornillo sin
fin 27.

La posicién de las tuercas matrices 23 es localizada por
cada una de los dispositivos de contacto 28. Si por ejemplo el tra-
vesafio se pone inclinado en una pequefia graduacién debido a una
desproporcién de peso entonces debido al cambio de la longitud del
mismo hacla el dispositivw de contacto 28 y la tuerca matriz 23,
est4 puesto en marcha el motor perteneciente a la barra de avance ;
17 respectiva desplazando dicho motor el travesafio 16 por medlo del
engranaje diferencial 21 tanto tiempo hasta que el dlapositivo de i
contacto llegue nuevamente a su posicién en cero, desconectando -
otra vez el »:notor. Se observa un proceso similar en direccién gira- ’
toria a la inversa del respectiww motor de regulacién, dado el oca- ‘
so de gue debido a una descaga se mueve el dispositivo de contacto
28 hacla la tuerca matriz 23, levantando el travesafic.

Para el ajuste del travesafio son cambladas las tuercas
matrices 23 en asu altura, o sea que gon subidas o bajadas de for-
ma que conectan ambos dlspisitives de contacto 28 simulténeamente.

Ips dispositivos de contacto 28 estan construidos de tal forma que

al desplazar los testigos 29 por mfs de por ejemplo 0,3 m/m. no
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reaccionan solamente dos motores reguladores 22 sino tambien el
motor para el desplaZamiento 18 que gira el Zt;ua:lllo 17 para el -
Geaplazamiento del travesafio 16 en el sentido odrreapondlente.
Cuando est4 en marcha el motor para el desplazamiento 18 quedan
tambien actuéndo los motores reguladores 22 guerdando el travesafio
exactamente horizontal por el fundionamiento de los dispositivos
de ocontacto.

Una graduacidn del travesafio correspondiente a medidas
finales es realizada de tal forma que s n fijadas entre dispisiti-
vo de contacto 28 y tuerca matriz 23 medidas finales que pueden
ger aumentadas o reducidas conforme los valores deseados.

Si se desea, Vrenunciar al ajuste antomético del travesa~
fio en alzado y obtener solamente un ajuste en la posicién horizon-
tal, se puede hacerlo medlante un nivel de agua o tubo comunicerte,
cuyo nivel de agua en releacidn con la posicién del travesafio es co~
municado por ejemplo mediante flotadores por encima de contactos o
tientos que operan al sistema fotoelectrico.

Pera esta ihstalaocidn se necesite solemente en un lado
un engrsnaje diferencial 21 oon un motor regulador, mientras que
queda suprimido el dispositive de la tuerca matriz 23 con su res-
pectivo medio de impulso.

Conforme el mismo prinecipio de la invencién tembien es
posible montar en suspensién el travesafio mediante tres husillos
o mfa o mediante cadenass o asentarlo en émbolose

~REIVINDICACIONES =~

Se reivindica como de la prople y nueva invencién la propiledad y.
explotacidn exclusivas de:

le= Mejoras introducidas en las mfquinas herramientas pare graduar
el desplazamlento y ajuste de los travesafios, caracterizadas por
llevar aplicado un dispositivo de graduacién y ajuste en forma de
gufa de mando constituido por un husille verfical guiado, por el
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que se desplaZa una tuerca matriz de mando que es acolonada por
un motor auxiliar en un desplgZemiento predet;.erminado ¥y con velo-
cidad prefijada, siendo maniobrado mediente un dispesitivo eléc-
trico de contgotacifn tal como un manipulador eléctrico o enflogos
que sigue el mo vimiento de la tuerca de mando y que el mismo tan-
tea el impulso prinolpal pars el movimiento de la pleza de mdqui-
na o el impulso psra la graduacidn y el ajuste.

2= Mejoras intrpducidas en las méquinas herremientas para graduar
el desplazemiento y ajuste de los travesafios, segin 1% reivindlca-
cidn, caracterizadas porque para ajustar y maniobrar el travesafio

en relaciéh con los bastidores y mantenerlcs en posicién horizontal
constante

/es graduado directamente desde el exterior el dispositivo de gra~

duwacién y ajuste que sirve para levantar o bajar respectivamente
el travesafio, blen sea a mano o mediante un motor aunxiléar indepen=-

diente de dicho travesafio.

- 3e= Mejoras introducldes en las mfcuinas herramientas para graduar

el desplazemiento y ajuste de los travesafios, segfin 1* y 2& reivin-

dicacidn, ceracterizedas porque mediente un impulso de accionamien=

to producldo directamente por un motor principsal o por plezas in-
termediarias de acoplamiento se mueve, medlante diferenciales, oa~-
da husillo, destinados para el desplazemiento del travesaflo, pu-
diende tambien recibir cada husillp el impulso de accionamiento,
por medio de paobores auxiliaeres reguladores independientes del mo=-
tor princlpale

4.- Mejoras introducidas en las méquinas herramientas para graduer
el deasplazamiento y ajuste de los travesafios, segin 1% a 3% reivine
dlicacidn, caracterizadas porque el dispositivo de gradunacién y .
ajuste se conecta para su desplazamiento, en caso de peguefias des-
viaciones de la posicidn nominal, solamente medlante los motores
auxiliares reguladores que mueven a los husillos, mientras gue en

el caso de grandes desviacipones son estos accionsdos medimte el
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260 motor prinoipele.
5e= "MEJORAS INTRODUCIDAS EN LAS MAQUINAS HERRAMIENTAS PARA GRA~
DUAR EL DESFLABAMIENTO Y AJUSTE DE 108 TRAVESARfOS" .-

Conste la presente memorie descriptive de dier hojes nu- |
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meradas y mecanografiadas en una sola cara & las queé se acompafian

‘dos planos pera su mejor comprensién,

Sevilla pare MADRID, 6 de sbril de 1,955
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