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. El presente invento se refiere a un dispositi-

Vo de agarre de piezas en el mecanizado con deaplazamiento
en la direceidn de dos ejes perpendiculares de coordenadas,
para Ser usado en una mfquina herramienta provista de un -
sistema de apoyo con control numérico en los dos ejes de -
coordenadas y con posicidn de trabajo fija.
Por la solicitud de patente suiza Ne 4819/78

5. Kocher-g, Fonrad, 2-1) ¢s conocida una méquina de per-

forar que, por lo sencillo del cambio de herremientas en la

misma, €8 especialmente indicada, para el trabajo de loté&h:
peguefios de piezas, Dicha méquina estd provista de apoy;y
con control numérico, los cuales son situsdos en posicibe
por uh teclado o bien mediante unos datos contenidos R+l -
gun medio de registro como, p. e., wa cinta perforads,- g..
introduccidn de los datos mediante teclado es usads pri§¢i—
palmente en los cesos en que ceda pieza que se trabajg,es

sometida a un nimeroc pequefio de operaciones de perfor?dp‘

idénticas, mieutras que la introduccidn de los datos <on. -
cinta perforads se usa en los cagod en que cadg plezan;e -
efectis un gran ndmero de operaciones icénticas, como s el
caso de piezas con un determinado disefio de perforaciones,

Como en este segundo caso cada veg que ge va g
inicier manualmente un perforado la pieza tiene gue ser de-
bidemente situada en el apoyo, la operscidn es relativemen—
te lenta, dependicndo la precisidén con gue se obtiene el di
Sefio de las perforaciones de ls habilidad y del cuidado ~
puesto por «l operario.

Este problzma no existe con las raquinas de -

perforar denominadas de coordenadas, en las que la pieza -

que se mecaniza est# sujetada con unos dispositivos de age-
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Moja ntum. 2

Ere y es desplazada siguiendo las d4rdenes del control. Les
méquinas de esta clase no estdn provistas de apoyos mdviles
controlados numéricamente, tel como serfa de desear para el
trabajo de perforado simple de pequeflos lotes de piegas y,
por consiguiente, no se adaptan a las operaciones de perfo-

rado de este género a que se refiere la patente antes men—
cionada,

Es, por consiguiente, un objeto del presente
invento la obtecncidn de un sistema de agarre para una mégqui
na herramienta provista de apoyos controladoes numéricamébﬂé
con el que pueda hacerse rapidamente el cambio entre opé%ﬁl
iciones permitiéndble al usuario contar con las ventajas-ﬁe

los dos tipos de maquinas,

El dispositivo de sujecidn comprende un piimgr
cerril de gufa que est4 monitado fijo en un soporte de apoyo
que se puede mover en la primera direccidén de los ejes de

coordenadas, un segundo carril de guie montado fijo en wg

segundo soporte o carril de apoyo que se puede mover exn.la

segunda direccidén de los ejes de coordenadas y en cuy.o .ge-
lgundo carril de guia hay dispuesto un soporte de los Hiépo-
sitivos de agarre desplazable en la primera direccidn de lod
ejes de coordensdas y en el que se encuentran montsdos Fi-
jos dichos dispositivos de agarre, y ademds un mecanismo de
aconlamiento qué, en cada movimiento del primer carril de
guia en lo priﬁera direccidn de los ejes de coordenadas pro
cduce el movirliento del soporte de los dispositivos de aga-
rre sin impedir el desplazamiento de dicho soporte en 1a se
gunda direccidn de los ejes de coordenadas,

Las ceracteristicas del invento y objetos del

mismo que han sido mencionzdos as{ como otros mds quedarsn
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pAs claros con la descripeidn que sigue del invento, la cual

Hojn nnim. 3

ge hace con referencia a los dibujos que se acompafian, en -

los cuales:

~ la Fig. 1 es une vista en planta del sistema

de apoyo, vidndose el sistema de agarre;

T

- 1la Fig. 2 es une vista en slzado del sistema
de la Fig. 1

- la Fig; 3 es una vista de perfil, ampliada,

de los dispositivos de agarre del sistema de acuerdo con la

F18; 1, ¥

- la Fig, 4 representa en alzado el me cani,smo.

de acoplamiento para la trensmisidn del movimiento en el -

eje de las X =z los dispositivos de agarre.

 En las Figs. 1 a 4 se muestra la disposicifp,

de apoyo y el dispositivo de agarre montado sobre el miéﬁb.

Los principales componentes del sistema de apoyo Son un’ so~-

porte de apoyo 1 que, por unas gufas que no se muestran, -

puede desplazarse en la direccidn del eje de las X y uxt+da—

rril de apoyo 2 que, por unas gufas tampoco representifas,

puede desplazarse en la direccidén del eje de las Y Bstés
desplazemientos segin los dos_ejeé de coordenadas gé produ
celnl por unos medios gque tampoco estin representados, los -
cuales actdan en respuests a unas Srdenes de un control nu’
mérico de puesta en posicidn,

Con objeto de que los dispositivos de agarre
4 puedan ser desplazados tanto en la direccidn de las X co-

mo en el de las Y, en el carril de apoyo 2 desplazable en

la direccidn de las Y hay dispuesto un soporte 3, desplaza

ble en la direccién de las X, en el que Se tienen fijados

con posibilided de ajuste dos dispositivos de agarre 4. Di
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Hoja nham, 4

cho soporte 3 estd acoplado al soporte de apoyo 1 desplaza-
ble en la direccidén de las X por medio de unos rodillos 5 y
6 y w1 carril de gufa 7. Con ello se tiene que la piega gue
se meceuiza, como puede Ser una chapa, que estd sujetada -
por los dispositivos de agarre 4 al carril de apoyo 2 con
desplazemiento en la direccidn de las Y, es tambidn desple-
zada en la direccidn de las X por el soporte de apoye 1.
Fijado al carril de apoyo 2 con desplazamiento
en la direccion de las Y hay un carril de gufs prismitico 9|
41 soporte 3 de los dispositivos de agerre 4 y una abraé%&f
dera 10 atornillada al mismo forman entre ambos un hue06:§§
seceidn prismdtica que se corresponde con la del carriloﬁe
guia 9 de tal modo que dicho soporte 3 puede, con el enpleo
de un rodamiento (p.e. de un cojinete de bolas de desp?%%?—
miento lineal), ser desplazado en la direccidn de las X;qin
practicamente holgura alguna y con un rinimo de resistengia
Los dispositivos de agarre 4 son fijados en posicidn ajweta

...Q

ble en el soporte 3, el cual tiene un rebaje en el que-se¢
acopla una regleta de gufa 11 que a la vez se acoplaué:ﬂé

rebaje que hay en la superficie de los dispositivos dé ‘aga-
rre 4, creando la debida alinescidn entre estos elsmentos,

Se¢ puede disponer en el soporte 3 un apoyo 12 (que se mues-
tra a trazos) haciéndo uso de la regleta de gufa 11, el cua]
puede urarse psra insertar debidemente la pieza que 8e pro-

[0}

cesa ¢ en los dispositivos de agarre 4.

Los dipositivos de agerre 4 estén provistos de
una pieza 13 en forma de paralepipedo rectangular, la cual

puede ser sujetada al soporte 3 por unos tornillos 18 dis-
puestos en diferentes posiciones tenidndo, como se indicd,

para el debido alineamiento, una regleta de gufa 11 acopla—-
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Hojn ntim,

f

tivo de sgarre propismente dicho tiene una parte 14 que for

[da en un rebaje correspondiente de la pieza 13. El disposi

ma un quiebro y sobresale, con la gque se salva la diferen-
cia existente entre la altura de la pieza en forma de para-
lepfpedo 13, situada encima de la gufa prismitica 9, ¥y la
altura del carril de apoyo. 2, terminando dicha perte 14 en
un saliente 16 en el que Se acopla uas pieze 17 pivotante
en un eje 19, La pieza 8 que se somete a mecanizacidn es -
deslizada, estando la piega 17 levantaéa, hasta la superfi-
cie de tope 15, siéndo entonces presionada la pieza 16*@9@}
tra el saliente 16 por w: medic que no se muestra y qué@é?—
do de ese modo sujeta la pieza que se somete a mecanizaéién
Como ya 8¢ menciond, el soporte 3 de los dispo
sitivos de agarre se acopla al soporte de apoyo 1 con tea-

o000

plazamiento en la direccidn de las X por medio de los rodi-

1llos 5 y 6 y el carril de gufa 7. Dicho carril de gufa 7, es

t4 fijado al soporte 1 por medio de uma garra de sujecién

20, teniénio una parte en forma de regleta de gufa 21néhe,

alojada en un rebagje correspondiente del soporte de apoyo 1
da el alineamiento debido. Tambidn tiene g 1lsg derechéfﬁi sa
liente en forma de regleta 22 =n cuyos dos costados parale-

los se apoyan los rodillos 5y 6, que pueden girar en el so

eléstica para impedir que cualquier particula gue pueda pee-

netrar entre los rodillos y l2 reglstag origine un agtasco.

Como se ve por lo antedicho, los dispositivos

de agarre 4 siguen sin holgura alguna los desplazamient os
de los apoyos en lss dog direcciones de los ejes de coords-
nadas, con lo que una pieza que haysa sido sujetada para ser

mecanizada es situada en su nueva posicidn sl hacerse el -

porte, Uno de estos rodillos puede ser montado con sujecién
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'.ﬁeSplazamiento de los apoyos, pudiéndo ser iniciada la ope-

Hoja ntm

racién de perforacidén en la misma tan pronto como haya Lle-—
gado & su nueva posicidn, Este comienzo se produce por una
orden del control, con lo que la operacidn se efectda auto-
naticemente y por tanto con la correspondiente economfa de
tiempo, tanto de mano de obra como de mdquina,

Es obvio que una mdquina que estd equipeda con
dispositivos de agerre puede ser convertida en una méquing
con sistema de apoyosS simple en un tiempo muy reducido, re|

quiriendose para ello unicamente desmonter del soporte & .:

los dispositivos de agarre 4 y reemplazar el carril de~éﬁ£a

7 por un goporte con desplazamiento en la direccidn de Igs
. L J

X fijado de igual modo que dicho carril de gufa 7.

san

v
. LIS
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- REIVINDICACIONES

Los puntos que como caracter{stica de novedad
Se prcSentan para que sean objeto de esta solicitud de Iode,
lo de Utilidad en ispafia, por VEINTE ailos, son los que se
recégen en las reivindicaciones siguientes:

18.~ Un dispositivo de agarre de piezas en el
mecanizado con desplazamiento en la direccidén de dos ejes
perpendiculares de coordenadas, para Ser usado en unz méqui
na herramienta provista de un sistema de apoyo con contﬁgks
numérico en los dos ejes y con posicidn de trabajo fija}"@a
racterizado porque comprende un primer carril de gufa (2?t
que estd montado fijo en un soporte de apoyo (1) que 8¢, .bug,
de mover en la primers direccién de los ejes de coordepadas)

un segundo carril de gufa (9) montado fijo en un segunds so

porte o carril de apoyo (2) que Se puede mover en la segui-

da direccion de los ejes de coord:nadas y en cuyo segungo

carril de gufe (9) hay dispuesto un soporte (3) de 10§.§i5—

'Y [ ] -
FL ]

positivos de agarre desplazable en la primera direcciﬁg.de
los ejes de coordenadas y en el que sSe encuentran moﬂﬁagbs
fijosAdichos dispositivos de agarre (4), y ademds un meca-
nismo de acoplemiento (5, 6, 22) que, en cada movimiento -
del primer carril de guia (%) en la primera direccidn de -
los ejes de coordenadas produce el movimiento del soporte
(3) de los dispositivos de agarre (4) sin impedir el desplz
zamiento de dicho soporte en la segunda direccidn de los -~
ejes de coordenadas.

28,- E1 dispositivo de agarre de piezas de -

acuerdo con la reivindicacidn 12, caracterizado porgue el -

mecanismo de acoplemiento estd constituido por dos rodillos
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H5, 6) montados pivotantes en ol soporte (3) de los disposi

tivos de agarre y una regleta (22) que sobresale del primer
carril de guia (7), rodando los rodillos en caras opuestas
de dicha regleta;

| 8, -E1 dispositi%o de agarre de piegzas de a-
cuerdo con la reivindicacidn 28, caracterizado porque el -
primer carril de gﬁia (7) estd conectado a través de los me
dios de agarre (20) al soporte de apoyo (i) dando dich>s me
dios de agarre el alineamiento correcto.
A8, - El dispositivo de agarrz de piezas ié“sf
acuerdo con la reivindiceacidn 38, caracterizado porque‘i§§
medios de agarre estdn constitufdos por una garré de suié—
cidén (20) que se extiende practicameate por toda la longis
tud del primer carril de gufa (7) y porque los medios @%:?
alineamiento los constituyen una primera regleta de guia -
(2{) y el correspondiente rebaje en 1ls pieza con la que.se

cd aa

acopla. e e,
0..0

52,- E1 dispositivo de agarre de piezas de.s

acuerdo con la reivindicacidn 12, caracterizado porque el
segundo carril de guia (9) es de forma prisrdtica y ﬁéféue
el soporte (3) de los dispositivos de agarre y una abrazade
ra (10) fijada 2l mismo forman un hueco con ung formé que
se corresponde con la de la seccidn transversal de dicho se
gundo carril de guia.

62.,—- E1 dispositivo de agarre de piezas de -

acuerdo con la reivindicacidn 52, caracterizado porque el

lsoporte (3) de los dispositivos de agarre y la sbrazadera
(16) fijada 2l mismo se pueden deslizar con ayuda de unos
rodamientos y practicamente sin holguras por el segundo ca=-

rril de guia.
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B 78,- 21 diSposiiivo de agarre de piezas de -
acuerdo con la reivindicacidn 68, caracterizado porque el

soporte (3) de los dispositivos de agarre estd provisto de
una segunda regleta de gufa (11) para el adeccuado =linea-
miento de los dispositivos de agarre (4) y para la posible

fijacidn de uncs apoyos auxiliares (12).

8e.- El1 dispositivo de agsrre de piezas de -

acuerdo con la reivindicacifn 18, caracterizado porque los
dispositivos de agarre (4) estédn conatitufdos por unae piezg

(13) de Tormo de paralepipedo rectangulai fijada al sopordd

(3) de los dispositivos de sgarre y que tiene una parte-gud
sobresale formando un quiebro (14) vuelto hacia el tabléib
0 meSa de la maquina y la cual en su extrems tiene una*su
perficie de tope (15) y un saliente (16) contra el queféé}

apretada la pieza que Se mecaniza (8) por una pieza (17).-

quedando asi sujeta. A

| &.- “"UN DISPOSITIVO DE AGARRE DE PIEZAS 'EK'EL
NECANIZADO" .

'-‘
. .

Tal y como se ha descrito en la Memorisa Que en

tecede, representado en los dibujos que se acompefian y para
los fines que se han especificado.
Esta VMemoria congta de nueve hojas escritas g

maquina por una solas cara,
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