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*  - E l presente invento ae r e f ie r e  a un d is p o s it i ­

vo de agarre de p iezas en e l  mecanizado con desplazamiento 

en la  d ire cc ión  de dos e je s  perpendiculares de coordenadas, 

para ser usado en una máquina herramienta p ro v is ta  de un -  

sistema de apoyo con con tro l numárico en lo s  dos e jes  de -  

coordenadas y con pos ic ión  de tra b a jo  f i j a .

Por la  s o lic itu d  de patente su iza NS 4819/78 

(a . Kocher-G. Konrad, 2-1 ) es conocida una máquina de per­

fo ra r  que, por lo  s e n c il lo  del cambio de herramientas en la  

misma, es especialm ente indicada para e l  traba jo  de lotes.*.; 

pequeños de piezas. Dicha máquina, es tá  p rov is ta  de apoyos./ 

con con tro l numérico, lo s  cuales son situados en posición* 

por un te c la d o  o bien mediante unos datos contenidos ea^a l-

gún medio de r e g is tro  como, p .e . ,  una c in ta  perforada.-*i,á*.
****

in troducción  de los  datos mediante tec lado  es usada p r in c i­

palmente en lo s  casos en que cada p ieza  que se tra b a jg .e s  

sometida a un número pequeño de operaciones de perforare*.- 

id én tica s , mientras que la  in troducción de lo s  datos Cqn. -  

c in ta  perforada se usa en lo s  casos en que cada pieza.*se -  

e fectú a un gran número de operaciones id én ticas , como'és e l  

ca^o de p iezas con un determinado diseño de perforaciones.

Como en es te  segundo caso cada ve z  que se va a 

in ic ia r  manualmente un perforado la  p ieza  t ie n e  que ser de­

bidamente situada en e l  apoyo, la  operación es relativam en­

te  len ta , dependiendo la  prec is ión  con que se obtiene e l  di 

seño de la s  perforaciones de la  hab ilidad  y de l cuidado -  

puesto por e l  operario .

Este problema no e x is te  con las  máquinas de -  

perforar denominadas de coordenadas, en la s  que la  p ieza  — 

que se mecaniza esta su jetada con unos d isp o s it iv o s  de aga—
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are y es desplazada sigu iendo la s  órdenes d e l con tro l. Las 

máquinas de esta  clase no están p rov is tas  de apoyos m óviles 

controlados numéricamente, t a l  como s e r ía  de desear para e l  

traba jo  de perforado simple de pequeños lo te s  de piezas y, 

por consigu ien te, no se adaptan a la s  operaciones de p erfo ­

rado de es te  genero a que se r e f ie r e  1a, patente antes men­

cionada.

Es, por consigu iente, un ob jeto d e l presente

invento la. obtención de un sistema de agarre para una máqui

na herram ienta p ro v is ta  de apoyos controlados numericam&p&e

con e l  que pueda hacerse rápidamente e l  cambio entre operiy-

ciones perm itiéndole a l usuario contar con la s  ventajas*de

lo s  dos t ip o s  de máquinas. . .

E l d is p o s it iv o  de su jec ión  comprende un prim&r...
c a r r i l  de gu ia que es ta  montado f i j o  en un soporte de a^Qyo

que se puede mover en l a  primera d irecc ión  de lo s  e je s  de

coordenadas, un segundo c a r r i l  de gu ía  montado f i j o  eq uq
*..*

segundo soporte o c a r r i l  de apoyo que se puede mover la
* * *, * * * *

segunda d irecc ión  de lo s  e je s  de coordenadas y en cuyj&.Qe-
* .

gundo c a r r i l  de gu ía hay dispuesto un soporte de lo s  'dispo­

s it iv o s  de agarre desplazable en la  primera d irecc ión  de los 

e je s  de coordenadas y en e l  que se encuentran montados f i ­

jos  dichos d is p o s it iv o s  de agarre, y además un mecanismo de 

acoplamiento que, en cada movimiento del primer c a r r i l  de 

guía en l a  primera d irecc ión  de lo s  e jes  de coordenadas pro 

duce e l  movimiento d e l soporte de lo s  d isp o s it iv o s  de aga­

rre  s in  im pedir e l  desplazamiento de dicho soporte en la  se 

gunda d irecc ión  de lo s  e je s  de coordenadas.

Las c a ra c te r ís t ic a s  d e l invento y ob jetos del 

mismo que han sido mencionados as í como otros más quedarán
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nás c la ros  con la  d escrip c ión  que sigue de l in ven to , la  cual 

se hace con re fe re n c ia  a loa  dibu jos que se acompañan, en -  

lo s  cuales:

-  la  F ig . 1 ea una v is t a  en planta d e l sistema 

de apoyo, viéndose e l  sistema de agarre;

-  la  F ig . 2 es una v is t a  en alzado d e l sistema

de la  F ig . 1;

-  la  F ig . 3 es una v is t a  de p e r f i l ,  ampliada, 

de lo s  d is p o s it iv o s  de agarre del sistema de acuerdo con la

F ig . 1, y - .* * *
-  la  F ig . 4 representa en alzado e l  mecanismo

de acoplamiento para l a  transm isión del movimiento en e l " -
* * *

e je  de la s  X a lo s  d isp o s it iv o s  de agarre.

En la s  F ig s . 1 a 4 se muestra la  d isposición .

de apoyo y e l  d is p o s it iv o  de agarre montado sobre e l  migmo.

Los p rin c ip a les  componentes del sistem a de apoyo son un'so—

porte de apoyo 1 que, por unas guías que no se muestran, *-
* .

puede desplazarse en la  d irecc ión  d e l e je  de la s  X y unr*&a- 

r r i l  de apoyo 2 que, por unas guías tampoco representadas, 

puede desplazarse en l a  d irecc ión  d e l e je  de la s  Y 3etás 

desplazamientos según lo s  dos e je s  de coordenadas áe produ 

cen por unos medios que tampoco están representados, los  -  

cuales actúan en respuesta a unas órdenes de un con tro l nu' 

mérico de puesta en pos ic ión .

Con ob je to  de que lo s  d isp o s it iv o s  de agarre 

4 puedan ser desplazados tanto en l a  d irecc ión  de la s  X co­

mo en e l  de la s  Y, en e l  c a r r i l  de apoyo 2 desplazáble en 

1a d irecc ión  de la s  Y hay dispuesto un soporte 3, desplaza 

b le  en la  d irecc ión  de la s  X, en e l  que se t ien en  f i ja d o s  

con p o s ib ilid a d  de a ju ste  dos d is p o s it iv o s  de agarre 4. Di
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cho soporte 3 está  acoplado a l soporte de apoyo 1 desplaza- 

b le  en la  d irecc ión  de la s  X por medio de unos r o d il lo s  5 y 

y un c a r r i l  de guía 7. Con e l lo  se t ien e  que la  p ieza  que

Hojwn̂ m 4

se mecaniza, como puede ser una chapa, que es tá  su jetada -  

por lo s  d is p o s it iv o s  de agarre 4 a l c a r r i l  de apoyo 2 con 

desplazamiento en la  d irecc ión  de la s  Y, es también despla­

zada en l a  d irecc ión  de la s  X por e l  soporte de apoyo 1.

F ijado  a l c a r r i l  de apoyo 2 con desplazamiento

en la  d irecc ión  de la s  Y hay un c a r r i l  de gu ía prism ático 9

131 soporte 3 de lo s  d isp o s it iv o s  de agarre 4 y una abraag^*

dera 10 a to rn illa d a  a l mismo forman entre ambos un huecp dé* + *
sección prism ática que se corresponde con la  d e l c a r r il* á e

guia 9 de t a l  modo que dicho soporte 3 puede, con e l  empleo

de un rodamiento (p .e .  de un co jin e te  de bolas de despláa^-
*** +

miento l in e a l ) ,  ser desplazado en la  d irecc ión  de la s  %Jsin

prácticamente holgura alguna y con un mínimo de re s is te n c ia*****
Los d isp o s it iv o s  de agarre 4 son f i ja d o s  en posic ión  ajuerta

**.
b le  en e l  soporte 3, e l  cual t ien e  un rebaje en e l  qu&-se

* * *
* * * *acopla una r e g le ta  de guía 11 que a l a  vez  se acopla a..qn

* *
reba je  que hay en la  su p e r fic ie  de lo s  d isp o s it iv o s  desaga­

rre  4, creando la  debida a lin eación  entre estos elementos.

Se puede disponer en e l  soporte 3 un apoyo 12 (que se mues­

t r a  a brazos) haciendo uso de la  r e g le ta  de gu ía 11, e l  cual 

puede usarse para in s e r ta r  debidamente la  p ieza  que se pro­

cesa 8 en lo s  d isp o s it iv o s  de agarre 4.

Los d ip o s it iv o s  de agarre 4 están p rov istos  de 

una p ieza  13 en forma de paralepípedo rectangu lar, la  cual 

puede ser sujetada a l soporte 3 por unos t o r n i l lo s  18 d is ­

puestos en d ife ren tes  posiciones ten iendo, como se in d icó , 

para e l  debido alineam iento, una r e g le ta  de gu ía  11 acopla—
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4a en un reba je  correspondiente de la. p ieza  13. E l d isp os i­

t iv o  de agarre propiamente dicho t ie n e  una parte 14 que fo r  

ma un quiebro y sob resa le , con l a  que se sa lva  l a  d ife ren ­

cia ex is ten te  entre l a  a ltu ra  de l a  p ieza  en forma de para- 

lep ípedo 13, situada encima de la  gu ía  prism ática 9, y la  

a ltu ra  d e l c a r r i l  de apoyo 2, terminando dicha parte 14 en 

un s a lie n te  16 en e l  que se acopla una. p ieza  17 pivotante 

en un e je  19. La p ieza  8 que se somete a mecanización es -  

d es lizada , estando la  p ieza  17 levantada, hasta la  su p erfi­

c ie  de tope 15, siendo entonces presionada la  p ieza  16<^0&^ 

t r a  e l  s a lie n te  16 por un medio que no se muestra y quedaA- 

do de ese modo su je ta  1a. p ieza  que se somete a mecanización, 

Como ya se mencionó, e l  soporte 3 de lo s^s jD O  

s it iv o s  de agarre se acopla a l soporte de apoyo 1 con.Be&-

plazamiento en la  d irecc ión  de la s  X por medio de lo s  r o d i-* *.
l ío s  5 y 6 y e l  c a r r i l  de guía 7. Dicho c a r r i l  de gu ía 7. es

***** ***
t á  f i ja d o  a l soporte 1 por medio de una garra de su jeción

* *'w*
20, teniendo una parte en forma de r e g le ta  de gu ía 21**qqe,

* * +
a lo jada en un rebaje correspondiente del soporte de appyo 1

* *
da e l  alineam iento debido. También t ie n e  a la  derecha* lía sa 

l íe n te  en forma de r e g le ta  22 en cuyos dos costados para le­

los  se apoyan lo s  r o d i l lo s  5 y 6, que pueden g ir a r  en e l  so 

porte. Uno de estos r o d i l lo s  puede ser montado con su jeción  

e lá s t ic a  para impedir que cualqu ier p a rtícu la  que pueda pe­

netrar en tre  lo s  r o d i l lo s  y la  r e g le ta  o r ig in e  un atasco.

Como se ve por lo  antedicho, lo s  d isp o s it iv o s  

de agarre 4 siguen s in  holgura alguna lo s  desplazamientos 

de lo s  apoyos en la s  dos d irecc iones de los  e je s  de coorde­

nadas, con lo  que una p ieza  que haya sido su jetada para ser 

mecanizada es situada en su nueva posic ión  a l hacerse e l  -

HojHnAtm ^
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-desplazamiento de lo s  apoyos, pudiéndo soy in ic ia d a  la  ope— 

ración  de perforac ión  en la  misma tan  pronto como haya lie** 

gado a su nueva pos ic ión . Este comienzo se produce por una 

orden d e l con tro l, con lo  que la  operación se e fectú a  auto­

maticamente y por tan to  con la  correspondiente economía de 

tiempo, tan to  de mano de obra como de máquina.

Es obvio que una máquina que esté  equipada con 

d isp o s it iv o s  de agarre puede ser convertida en una máquina 

con sistema de apoyos simple en un tiempo muy reducido, r e -  

qu iriendose para e l l o  unicamente desmontar de l soporte -3 . J 

lo s  d isp o s it iv o s  de agarre 4 y reemplazar e l  c a r r i l  de*¡gúía

7 por un soporte con desplazamiento en la  d irecc ión  d e jfa s
*

X f i ja d o  de igu a l modo que dicho c a r r i l  de gu ía 7. . . . .

.. *
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REIVINDICACIONES

Los puntos que cono c a ra c te r ís t ic a  de novedad

se presentan para que sean ob jeto  de esta  s o lic itu d  de Fodel

lo  de U tilid a d  en EspaRa, por VEINTE años, son lo s  que se

recogen en la s  re iv in d icac ion es  s igu ien tes :

13.- un d isp o s it iv o  de agarre de p iezas en e l

mecanizado con desplazamiento en 2a d irecc ión  de dos e jes

perpendiculares de coordenadas, para ser usado en una máqui)

na herramienta p ro v is ta  de un sistem a de apoyo con contro^J

¡numérico en lo s  dos e je s  y con pos ic ión  de trab a jo  f i ja j"d & l

ra c te r iza d o  porque comprende un primer c a r r i l  de guía (7^

que es ta  montado f i j o  en un soporte de apoyo ( i )  que se ppe

de mover en la  primera d irecc ión  de lo s  e jes  de coordenadas,
* + * * <

un segundo c a r r i l  de gu ía (9 ) montado f i j o  en un segunde so
+ * + ***

porte o c a r r i l  de apoyo (2 ) que se puede mover en la  segunJ

da d irecc ión  de lo s  e je s  de coordenadas y en cuyo segundo

c a r r i l  de gu ía (9 ) hay dispuesto un soporte (3 )  de l o s á i s - '
+ *

p o s it iv o s  de agarre desplazable en la  primera d irecc ión  de
* * * ** *

lo s  e jes  de coordenadas y en e l  que se encuentran mondados 

¡ f i jo s  dichos d isp o s it iv o s  de agarre (4 ) ,  y además un meca­

nismo de acoplamiento (5 , 6, 22) que, en cada movimiento — 

d e l primer c a r r i l  de gu ía (7 ) en l a  primera d irecc ión  de -  

lo s  e je s  de coordenadas produce e l  movimiento d e l soporte 

(3 ) de lo s  d isp o s it iv o s  de agarre (4 ) sin impedir e l  despla 

zamiento de dicho soporte en la  segunda d irecc ión  de lo s  -  

e jes  de coordenadas.

23 .- E l d is p o s it iv o  de agarre de p iezas de -  

acuerdo con la  re iv in d ica c ió n  1§, caracterizado porque e l  -  

mecanismo de acoplamiento está con stitu ido  por dos r o d i l lo s
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45, 6) montados p ivotan tes en e l  soporte (3 )  de lo s  d ispos i 

t iv o s  de agarre y una r e g le ta  (22 ) que sobresale de l primer 

c a r r i l  de gu ia ( 7 ) , 'rodando los  r o d i l lo s  en caras opuestas 

de dicha re g le ta .

33 .- E l d is p o s it iv o  de agarre de p iezas de a- 

cuerdo con la  re iv in d ica c ió n  23, caracterizado porque e l  -  

primer c a r r i l  de gu ía (7 )  está  conectado a tra vés  de lo s  me 

dios de agarre (20 ) a l soporte de apoyo (1 ) dando dichas me 

dios de agarre e l  alineam iento co rrec to .

4 - . -  E l d is p o s it iv o  de agarre de p iezas 33. 

acuerdo con la  re iv in d ica c ió n  33, caracterizado porque *103* 

medios de agarre están constitu idos por una garra  de suje­

ción (20 ) que se extiende prácticamente por toda la  longi*-

tud d e l primer c a r r i l  de guía (7 ) y porque lo s  medios á e '^
...

alineam iento los  constituyen una primera r e g le ta  de gu%a -

(21 ) y e l  correspondiente rebaje en la  p ieza  con la  que se

acopla. . ..* * *
* *53.- E l d isp o s it iv o  de agarre de p iezas jde*<r 

acuerdo con l a  re iv in d ica c ió n  -)§, caracterizado porque. $1 

segundo c a r r i l  de gu ia  (9 ) es de forma prism ática y poique 

e l  soporte (3 ) de lo s  d isp o s it iv o s  de agarre y una abrazade 

ra  (10 ) f i ja d a  a l mismo forman un hueco con una forma que 

se corresponde con l a  de la  sección  tran sversa l de dicho se 

gundo c a r r i l  de guía.

63 .- E l d isp o s it iv o  de agarre de p iezas de -  

acuerdo con la  re iv in d ica c ió n  53, caracterizado porque e l  

soporte (3 )  de lo s  d isp o s it iv o s  de agarre y l a  abrazadera 

(10) f i ja d a  a l mismo se pueden d e s liz a r  con ayuda de unos 

rodamientos y prácticamente sin holguras por e l  segundo ca­

r r i l  de gu ía.

Mwjlnwfnn 8
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7&.- 31 d isp o s it iv o  de agarre de p iezas de -  

acuerdo con la  re iv in d ica c ión  6§, caracterizado porque e l  

soporte (3 ) ge lo s  d isp o s it ivo s  de agarre está  p rov isto  de 

una segunda r e g le ta  de guía ( 1 1 )  para e l  adecuado a lin ea ­

miento de lo s  d isp o s it ivo s  de agarre (4 ) y para l a  posib le 

f i ja c ió n  de unes apoyos au x ilia res  (1 2 ).

89 .- E l d isp o s it iv o  de agarre de piezas de -  

acuerdo con la  re iv in d ica c ión  1§, caracterizado porque los 

d isp o s it ivo s  de agarre (4 ) están constitu idos por una p ieza 

(13) de forma de paralepípedo rectangular f i ja d a  a l soporté 

(JJ de lo s  d isp o s it iv o s  de agarre y que tien e  una parte-qub 

sobresale formando un quiebro (14) vu e lto  hacia e l  tab lero  

o mesa de la  máquina y la  cual en su extremo t ien e  una'su­

p e r f ic ie  de tope (15 ) y un sa lien te  (16 ) contra e l  que-Jés*. 

apretada la  p ieza que se mecaniza (8 ) por una p ieza  (17^ .- 

quedando as í su jeta.

93 .- "UN DISPOSITIVO DE AGARRE DE PIEZAS 33N*.EL

MECANIZADO".

Ta l y como se ha d esc r ito  en la  Memoria que en 

tecede, representado en lo s  dibujos que se acompañan y para 

los  fin e s  que se han espec ificado .

Esta Memoria consta de nueve hojas escr ita s  a 

máquina por una so la  cara.
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