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MEMORIA DESCRIPTIVA 
p ara  s o l i c i t a r

P A T E N T E  D E  I N V E N C I O N
a n

E S P  A R. A 
por VEINTE años

a nombre da  COmiISSARIAT A L'ENERGIE ATOMIQUE, en tidad fran ce­
s a , e s tab lec id a  en 69, rué de Varenne, P a r í s ,  F ran c ia , po r:

"DISPOSITIVO DE SEGURIDAD PARA APARATOS QUE EJECUTAN 
OPERACIONES SUCESIVAS PROGRAMADAS"

La p resen te  invención, debida a  lo s  tra b a jo s  de l señor 
Vaevolod DACHKEVITCH de l a  S ocié té  Anonyme des Manufactures dea 
Glaces e t P ro d u its  Chimiques de. SAINT-GOBAIN, CAHUNY e t CIREY 
t im e  por ob je ta  un d isp o sitiv o  de seguridad que puede equipar 

5 lo s  aparatos que ejecuttan operaciones sucesivas y programadas.
Tiene por ob jeto  asegurar l a  parada deL ap ara ta  cuyo funciona­
miento se qu iere co n tro la r  para  im pedir l a  e jecución de una 
operación que no se debe e fe c tu a r s i  o tra  operación o s i  una 
c ie r ta  condición no han sido rea lizad as  previam ente. Perm ita 

10 a s i  p rev en irse  con tra  lo s  p e lig ro s  de un olvido de l a  operación
o del no funcionamiento de un órgano cualqu iera  (bloqueo de
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un r e l é ,  pegado de co n tac to res , por ejem plo).
E l d isp o sitiv o  objeto de l a  invención puede s e r  u t i l i ­

zado especialm ente p a ra  g a ra n tiz a r  l a  seguridad en e l  funciona­
miento de un ingenio de manipulación de mando automático o s e -  
miautomático. Im pedirá, por ejemplo, que l a  carga tro p iece  con 
un obstáculo (p u erta , cu b ie rta  de un re c ip ie n te , e tccc) cuya 
desaparición  no hubiera  sido re a liz a d a  po r una razón cualquie­
r a ,  que alcance o que rebase una posic ión  p e lig ro sa  en caso de 
no funcionamiento de lo s  órganos normales de co n tro l o de i n i ­
c ia r  un movimiento an tes de l a  term inación d e l movimiento en 
cu rso .

Este d isp o s itiv o  de seguridad e s tá  ca rac te rizado  porque 
t ie n e  en combinación en un b a s t id o r , por una p a r te  un cu rsor 
que describe una tra y e c to r ia  d e fin id a  en sincronismo con e l  mo­
t o r  d e l aparato , por o tra  p a rte  un soporte  móvil de topes que 
t ie n e  uno o v a rio s  topes convenientemente colocados sobre eü 
soporte y su scep tib les  de o cu lta rse  o de in te rp o n erse  en e l  
tray ec to  del cu rso r, ocupando normalmente dicho soporte una 
p o sic ió n  que perm ite e l  funcionamiento del aparato  y que toma, 
bajo e l  efecto  deL empuje deL cursor sobre uno cualqu iera  da lo s  
topea, una posic ión  que entraba l a  parada del aparato  y , ade­
más, órganos que mandan o b ien  l a  puesta  en posic ión  a c tiv a , o 
b ie n  l a  ocultación  de lo s  topes en función de la s  operaciones 
de l programa que co n tro lan .

El funcionamiento deL d isp o sitiv o  de seguridad ob jeto  
de l a  invención es entonces el siguiente*

Al poner en marcha el. aparato  cuyo funcionamiento se  
qu iere c o n tro la r , y según e l  programa mandado, algunos topes 
se encuentran o cu lto s , estando colocados lo s  o tro s  por e l con­
t r a r io  en po sic ió n  a c tiv a  sobre e l tray ec to  deL cu rso r. A me­
dida de l a  ejecución d e l programa mandado, e l  cu rsor se  dea—
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p la z a  progresivam ente y  l a  ejecución co rrec ta  de la a  operacio­
nes contro ladas determina l a  desaparic ión  de lo s  topes cc j.ie s- 
pondientes que de e s te  modo no se oponen a l  paso del cu rso r.
S i p o r una razón cualquiera? alguna de e s ta s  operaciones no se 
efectúa  en momento deseado? el tope correspondien te pemtaneca 
en po sic ió n  a c tiv a ; es  tropezado entonces p a r  e l  cursor? a rra s ­
t r a  e l  soporte  móvil y determ ina l a  parada del ap a ra ta . En es­
te  caso? p a ra  poder vo lver a poner e l aparato  en marcha después 
da l a  reparación  d e l e r ro r  cometido a supresLÓn de l a  causa de 
no funcionam ientu que ha provocado l a  parada? es necesario  vo l­
v e r a co locar en su  s i t i o  e l  soporte de topes con e l  f i n  de 
re s ta b le c e r  l a s  condiciones i n i c i a l e s .

Según l a  invención? l a  tra y e c to r ia  del. cursor? l a  p o si­
c ión  y e l  número de lo s  topes han de e s ta r  determinados en fun­
ción de una p a r te  da loa programas de operaciones su scep tib le s  
de s e r  ejecutados po r e l aparato  y? por o tra  parte?  de l a s  con­
diciones en l a s  cuales se desea ver d e sa rro lla rse  e s ta s  opera­
c ion es.

EL d isp o s itiv o  de seguridad oonforma a l a  invención? rea­
l i z a  a s i  un conjunto que traduce en forma analógica e l  funcio­
namiento d e l aparato  que se desea c o n tro la r; en e s te  conjunto 
analógico? l a  p o sic ió n  del cu rso r rep resen ta  e l  estado d a  avan­
ce del c ic lo  de l eparato? cada tope un seguro que puede provo­
ca r l a  parada del aparato? y l a  posic ión  de aquel e l  in s ta n te  
d e l c ic lo  en e l  que se puede p resen ta r e s ta  even tualidad .

Según un modo p a r t ic u la r  de puesta  en p rá c tic a  de l a  
invención? e l  d isp o sitiv o  de seguridad p resen ta  la s  c a ra c te r ís ­
t ic a s  s ig u ien te  tomadas separadamente o en combinaciones d iv er­
sas-

E l cu rso r es una tu e rca  guiada? inm ovilizada en ro tac ió n
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y cuyo desplazamiento en un s s i t i  do o en e l  o tro  e s tá  asegura­
do por un to m i l lo  a rra strad o  a su vez por e l motor del aparato 
por medio de una transm isión apropiada#

El soporte móvil de topea e s tá  constitu ido  por una tra^- 
v iesa  que puede d esliza rse  en lo s  dos sentidos sobre apoyos 
p rev is to s  en e l b a s tid o r , a  uno y otro lado de una posición 
de eq u ilib rio  convenientemente marcada# Su desplazamiento con 
re la c ió n  a e s ta  po sic ió n , una vez que aloanza una c ie r ta  am­
p l i tu d ,  l ib e ra  bruscamente un órgano que manda un in te r ru p to r  
in terca lad o  en e l c irc u ito  de alim entación del motor e ló c trlco  
del aparato# ¿demás de lo s  topes escamoteables, l a  tra v ie sa  
móvil e s tá  equipada con topes f i j o s  de f i n  de carrera#

La ocultación de lo s  topes, dispuestos normalmente sobre 
e l  tray ec to  del cursor bajo l a  acción de su propio peso # de 
re so r te s , se obtiene por electroim anes cuya ex citación  e s tá  
mandada, o bien por un conmutador de selección  o de mando d e l 
aparato , o b ien  por aL c ie r r e  de c irc u ito s  producido p o r l a  
ejecución de l a s  operaciones a  contro lar#

E ste modo de re a liz a c ió n  conviene en p a r t ic u la r  para un 
d isp o sitiv o  de seguridad que equipa un ingenio de manipulación 
que e jecu ta  movlmiaitos de vaivén a  p a r t i r  de una p o sic ió n  de 
reposo# E3L cursor se desplza igualmente en un sentido o en 
o tro  según e l  sen tido  de desplazamiento del ingenio  de manipu­
lación#

La seguridad queprocura es , p o r o tra  p a r te ,  t o t a l ,  por­
que toda averia  daL d isp o sitiv o , en p a r t ic u la r  de lo s  e le c tro i­
manes o de lo s  c irc u ito s  de excitación  de lo s  electroim anes, 
tie n e  por efecto detener e l  aparato#

Con re fe ren c ia  a la s  fig u ras  esquemáticas 1 a 5 adjun­
ta s ,  se d e sc rib irá  a continuación un ej snplo dado a t í t u lo  no
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l im ita tiv o  daL d isp o sitiv o  de seguridad ob je to  de l a  invención.
La f i g .  1 rep resen ta  en alzado y co rte  un d isp o sitiv o  de 

seguridad conforme a  l a  invención.
La f i g .  2 rep resen ta  un co rte  tra n sv e rsa l del mismo d is ­

p o sitiv o  según A l de l a  f i g .  1.
La f i g .  3 rep resen ta  un co rte  tra n sv e rsa l d e l mismo d is­

p o s itiv o  según BB de l a  f i g .  1.
La f i g .  4 rep resen ta  a esca la  mayor y en co rte  lo n g itu ­

d in a l  e l  d e ta l le  de lo s  órganos de posicionam iento de l a  t r a ­
v ie sa  móvil sobre e l  b a s t id o r .

La f i g .  5 rep resen ta  a esca la  mayor y en co rte  lo n g itu ­
d in a l e l  d e ta l le  de lo s  órganos de l a  t ra v ie s a  móvil que s irv e n  
de soporta  de tope y producen l a  detención de! ap ara to .

El b a s tid o r  del d isp o s itiv o  objeto  de l a  invención ( f i ­
guras 1 a 3 ) e s tá  co n stitu id o  por dos marcos h o rizo n ta le s  1 en 
p e rf ila d o s  unidos po r dos p lacas  la te r a le s  v e r t ic a le s  2 . Este 
b a s tid o r  so s tien e  l a  t ra v ie s a  3 móvil en tra s la c ió n  según su 
dimensión lo n g itu d in a l (como se explica más ad elan te) y  que 
s irv e  de soporte de to p e . La tu e rca  4* movida por el to m i l lo  
5 que g ira  en lo s  soportes 6 p re v is to s  en l a s  p lacas  l a te r a le s  
2 e s tá  guiada por una b a rra  7 f i ja d a  en l a s  ánimas 8 ejecutadas 
en la s  p lacas  la te r a le s  2 . Una rueda de cadena 9 destinada a  
accionar el to m i l lo  $ e s tá  enchavetada en su extremo; e s tá  
unida áL motor de mando 39 de l aparato 40 que se qu iere contro­
l a r  por una cadena 41.

La tra v ie s a  móvil 3 descansa sobre e l b a s tid o r  4 por mor­
dió de la s  p la q u ita s  de apoyo en la s  su p e rf ic ie s  mecanizadas 
10 y 11, f i ja d a s  en la s  p lacas  la te r a le s  2  y 12 y 13 f i ja d a s  a  
l a  tra v ie s a  móvil. La p la q u ita  de apoyo 10 ( f ig .  4) t ie n e  una 
ranura 14 m ientras que l a  p la q u ita  12 de l a  tra v ie sa  e s tá  pro­
v i s ta  de un ta ló n  15 que,, aplicándose en l a  ranura  14, d e te r—
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mina l a  posición nom al de l a  tra v ie sa  móvil 3+ Para l im ita r  
lo s  desplazamientos de esta  tra v ie sa  móvil 3y e s ta  está, p ro­
v is ta  de o ja les  16 por los  cuales pasan lo s  vástagos 17 (figu­
ra s  1 y  3)# so lid a ria s  del b a stid o r 1.

La tra v ie sa  móvil 3 soporta lo s  topes ocultab les 18. 19, 
2o , uno de lo s  cuales, el tope 19, e s tá  representado en p o si­
ción ac tiv a , y lo s  o tros dos, lo s  topes 18 y 20, en posición  
in a c tiv a . Estos topes están fija d o s  a lo s  vástagos M u n id o s 
rígidamente a lo s  n á d e o s  de lo s  electroimanes 22, f ija d o s  a 
su vez a l a  tra v ie sa  móvil 3. Los vástagos 21 están  guiados 
en la s  ánimas p re v is ta s  en la s  p laq u itas  23 f i ja d a s  en l a  cara 
in f e r io r  de l a  tra v ie sa  móvil. El mando de lo s  topes ocultab les 
18, 19) 20, se re a l iz a  por medio de uniones e lá c tr ic a s  42 a me­
dida del desarro llo  del- o iclo  del aparato* 40. La tra v ie sa  mó­
v i l  3 es tá  igualmente equipada con topes de f in  de ca rre ra  24 
f ija d o s  por medio, de soportes 25.

La p o sic ió n  de los topes 48, 19 y 20, con re lación  a los. 
vástagos 21, y de lo s  topes 24 con re lac ión  a lo s  soportes 25, 
es regulable de modo que se pueda hacer v a r ia r  ligeram ente l a  
posición en l a  cual l a  tuerca 4 sobre el to rn i l lo  5 se pone, 
en contacto con cada tope en e l  curso de su  desplazamiento en 
uno u otro sen tido . La regulación de un tope se efectúa roscán­
dolo o desenroscándolo en lo s  file tead o s  no representados de 
que están p rov istos a este efecto lo s  vástagos 21 o lo s  sopor­
te s  25.

La tra v ie sa  móvil 3 es tá  p rov is ta  sobre su cara superior 
de un tope v e rtic a l, 26 (figu ras  1 y 5 ) . En l a  f ig .  1, el tope 
26 e s tá  colocado en uno de lo s  extremos de l a  tra v ie sa , pero 
e s ta  posición no es im perativa. En el tope 26 se apoya un 
vástago 27 (figu ras 1 y 5) cuyo extremo tiene, l a  miaña anchu­
ra  q.ue e l tope 26. El vástago 27 es tá  guiado en la s  ánimas
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p rev is ta s  eh- l a  p la tin a  23 que sostiene e l in te r ru p to r  de co­
r r ie n te  29, por una p a r te , y en l a  p laq u ita  30 sostenida por 
una columna 31 que se: apoya sobre l a  p la t in a  28, par o tra  par­
t e .

El vástago 27 es aplisado sobre e l tope 28 por un re ­
so rte  32 comprimido en tre l a  p laq u ita  30 y un a n illo  regu lab le  
33 p rev is to  en e l vástago 27.

Una palanca 34 se a p lic a  por uno de sus extremos en un 
o ja l dispuesto en l a  p a rte  superior del vástago 27. E sta palan­
ca e s tá  soportada por medio de un e je  por l a  b rid a  35 montada 
sobre l a  columna 31+ El o tro  extraño da l a  pálnca 34 e s tá  uni­
do, por medio de una b ie la  36, a r tic u la d a  alrededor de lo s  ejes 
37# a l  contrapeso 38 del in te r ru p to r  de co rrien te  29+

Cuando e l extremo in f  e r io r  del vástago 27# a consecuen­
c ia  d e l deslizam iento da l a  tra v ie sa  3, no e s tá  ya re ten ido  
por eL tope 26,. e l re so rte  32 se d is tien d e  y desplaza e l vás— 
tago 27 h ac ia  abajo (posición en trazos mixtos en l a  üg +  5) 
lo  que provoca l a  basculación de l a  palanca 34 y# por medio 
de l a  b ie la  36, l a  subida del contrapeso 38 y por consiguien­
te  e l co rte  de l a  co rrie n te  e ló c tr io a  que alim enta é l motor 
39 d e l aparato 40+

Para l a  d isposición de lo s  topes representados en l a  f ig .  
1 , l a  tuerca  4 que se desplaza hacia  l a  derecha no puede reba­
sa r  notablemente l a  posición  marcada por aL tope 19#. s i  l a  
ocultación de este  tope, no ha sido re a liz ad a  previam ente. En 
efecto# una ves. que l le g a  en contacto: con es te  tope# desplaza 
l a  tra v ie sa  móvil 3 hacia  l a  derecha# lo  que determina él cor­
te  de l a  c o rrie n te  de alim entación del. aparato. 40+

Igualmente# l a  tu e rca  4 que se desplaza haoia l a  i z ­
quierda, en e l caso en que e l  funcionamiento de l aparato pro—
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25Í464
s ig u ie ra , no puede reb asa r notablemente l a  po sic ió n  marcada 
por el tope 24, s in  empujar h ac ia  l a  izq u ie rd a  l a  tra v ie s a  
móvil 3 y determ inar automáticamente como an tes l a  parada del 
ap ara to .

P ara p e rm itir  de huevo e l funcionamiento d e l aparato 
40 después de l a  parada provocada por e l  d isp o sitiv o  de segu­
r id a d , es preo iso  le v a n ta r  e l  vástago 2? por encima de l tope 
26, separar l a  tu e rca  4 de l tope- que ha rechazado levantándolo , 
y vo lver a poner a  mano l a  tra v ie s a  móvil 3 en su posic ión  nor­
mal determinada por l a  ap licación  del ta ló n  15 en l a  ranura 
14.

EL d isp o sitiv o  de seguridad a s í  d e sc r ito , u t i l i z a  ór­
ganos, principalm ente órganos mecánicos, de co nstrucción  y de 
montaje s e n c illo s , que no exigen por o tra  p a r te  una mecaniza­
ción p re c isa .

l a  p resen te  so lid . tud , que corresponde a l a  presen tada 
en F rancia e l  27 de Agosto de 1.958, bajo  e l námero 773*224, 
se acoge a lo s  b en e fic io s  d e l a r tíc u lo  51 del v ig en te  E sta tu­
to - le y  sobre Propiedad In d u s t r ia l .

N 0 I  4
Los puntos de invención, p rop ia y nueva, que se p re ­

sen tan  para  que sean objeto  de e s ta  s o l ic i tu d  de P aten te  de 
Invención en España^ por VEINTE años, son lo s  s ig u ien te s :

1S. -  D ispositivo  de seguridad para  aparatos que e je ­
cutan operaciones sucesivas programadas, ca rac te rizado  porque 
t ie n e  en combinación en un b a s tid o r  por una p a r te ,  un cursor 
que describe  una tra y e c to r ia  d e fin id a  en sincronismo con e l  
con e l  motor del ap ara to , por o tra  p a r te ,  un soporte móvil
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de topes que tiene; uno o varios topes convenientemente coloca­
dos sobre e l soporte y suscep tib les de ocu ltarse  o de in terpo­
nerse en e l trayecto del cursor, ocupando normalmente dicho 
soporte una posición que perm ite e l funcionamiento del apara­
to  y tomando, bajo e l efecto del empuje del cursor sobre uno 
cualquiera de los topes, una posición que entraña l a  parada 
del aparato y , además, órganos que mandan, o b ien  l a  puesta 
en posición  ac tiv a , o b ien  l a  ocultación de lo s  topes en fun­
ción de la s  operaciones del programa que controlan*

29* -  D ispositivo de seguridad según e l punto 1, en e l 
cual e l cursor es una tuerca  guiada, cuyo desplazamiento en 
uno u otro sentido e s tá  asegurado por un to m il lo  arrastrado  a 
su vez por e l motor del aparate  con ayuda de una transm isión de 
movimientos apropiada estando e l soporte móvil de topes, por 
una p a rte , constitu ido por una tra v ie sa  que puede d esliza rse  
en lo s  dos sentidos sobre apoyos p rev is to s  sobre e l bastido r 
a uno y otro lado de una posición  de eq u ilib rio  convenientemen­
te  determinada y por o tra  p a rte , equipado con. topes f i jo s  de 
f in  de carrera*

3s. -  D ispositivo de seguridad según uno de lo s  puntos 
1 y 2 , en e l cual e l desplazamiento del soporte de tope con. 
re lac ión  a su posición normal, una vez que alcanza una c ie r ta  
amplitud, l ib e ra  bruscamente un órgano que manda un in te rru p ­
to r  in tercalado  en el c irc u ito  de alim entación del motor eléo- 
tr ic o  del aparato*

43. -  D ispositivo de seguridad según una de la s  r e i ­
vindicaciones 1 a 3* en e l  cual se consigue l a  ocultación  da 
lo s  topes, normalmente dispuestos en e l  trayecto d e l cursor 
bajo l a  acción de su propio peso o de re so r te s , por medio da 
electroimanes cuyae excitación es tá  mandada, o b ien  por un
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concitador de se lecc ió n  o ae mcndo del ap a ra to , o b ien  por e l 
c ie r re  de c ir c u ito s  producido por l a  e jecución  de la s  operacio­
nes a c o n tro la r .

$s. -  D isp o sitiv o  de seguridad  para  ap a ra to s  que ejecu­
ten. operaciones sucesivas programadas.

Bal y como se ha d e sc rito  en l a  Memoria que an tecede, 
rep resen tad o  en lo s  d ibujos que se acompañen y o r a  lo s  f in e s  
que se han e sp ec ificad o .

E sta  Memoria consta de d iez ho jas e s c r i ta s  a máquina 
por una so la  de sus co ras .

íiaarid,  ̂ ^Q. 195R 

P. A.
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