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| Memoria descriptiva de un Modelo de Utilidad en excluéi?;
va para Espafia, que por " UNIDAD DE DESPLAZAMIENTO PERFECCIONADA, PARA EQUIPOS
MECANICOS DE PRECISION" se solicita por veinte afios a favor de IPIRANGA, S.A. ,’A
de acuerdo con las leyes vigentes sobre Propiedad Industrial, pudién.dosg de 7

. — ® o o

o ‘ - . . N . o oo .
acuerdo con los Convenios Internacionales sobre la materia extender estyg soli-. -

L) 0'.
eg0" o

citud a otros paises reivindicando la misma prioridad.

Los equipos mecdnicos de todo tipo, y particularmente -
las mﬁquinas—herramientas s ~equieren que algunas de sus partes estéif°er::: movi—
miento. Estos movimientos pueden reducirse a movimientos de dos fipos: movi-
mientos rotativos y movimientos de desp]azamiento. longitudinal. .

LA KX Y

En las miquinas-herramienta convencionales, el.m.ovimien
LK

to longitudinal 'se' logra por deslizamiento entre sendas gufas, una fija a la -

. K i » . . ) P
propia estructura de la miquina-herramienta y 1a otra mdvil sobre aquéPla y -

portante de la plataflorma de trabajo. . vt

Estas soluciones convencionales de desplazamiento lineal
implican considerables pérdidas ciebldas al rozamiento y escasa precisién. Ade-
mis, es necesarid un alto costo de mantenimiento, debido a unas muy frecuentes
Iubricaciones y reparaciones debidas a desgaste.

Modernamente, existen nuevas invenciones sobre esta tec
nologia, cual efﬁﬂ;ww}ogmr equipos. de desplazamiento mediante juegos a bolas.-
Estas soluciones e€liminan notablemente rozamientos reduciendo al_mim’mo el man-—
tenimiento y reshltado, por contra muy altamente precisas, pero, a su vez, pue-
dér} resultar limitadas en su aplicacién cuando han de soportar grandes cargas.

. | A fin gde ‘eliminar estas limitaciones, la presente inven-
cidén preconiza una nueva unidad de desplazamiento, para miquinas-herramienta de

precisién, o cualguier otro tipo de equipos mecdnicos que requieran un desplaza

~ miento lineal entre dos partes. -

Segiin la invencidn, esta unidad de desplazamiento inclu-
ye dos partes: una, que es un rail'-fijo m,ontado en la bancada fija de la miqui-

na herramienta y la otra que es un rail mévil al que se asocia la bancada mévil
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de 1a miquina-herramienta. '

Estas dos piézas fundamentales que constituyen la umdad
de desplazamiento se relacionan entre si por unos juegos de rodillos, ubicados-
en disposicién simétrica y en relacién con las aristas del rail fijq' sql.)re lasééf?:
que se d-espiaza el rail mévil y una pieza auxiliar asociada invaria'é.l.eﬁénte a -
€1. El rail fijo, e este efecto, ha conformado unos caminos de rodédu;x"; en es-:-f
tas aristas, y el rail mfvil y, en su caso, la pieza auxiliar asociada invaria—:
blemente a dicho rail mévil, ha conformado unos caminos de retorno éh..%ﬁ propio.
cuerpo los cuales caminos dé retorno forman con los caminos de rodadura unos —
circuitos cerrados a lo largo de los cuales discurren los rodillos.

| Segiin una caracterfstica de la invencién, al.m::,;g:os un ca
mino de rodadura se conforma en dos semipartes, una en la corresponci.i:en?:e aris-
ta del rail T ijs y otra en la zoma angular enfrentada del rail mévil.’ :'

Segiin otra caracteristica de la invencidn, ai_meinos otro
camino de rodadura se conforma en dos semipartes una en la arista -correspondieg_
te del rail fijo y la otra en uma pieza auxiliar asociada invariabiemente al -~
rail mévil.

Segin otra caracter{stica adicional de la presente inveg_.
cién, se ha previsto, opcionalmente, la existencia de um dispositivo de precar-

ga, asociado al-rail.wévil y que comprime cada wmo de los juegos de rodillos -

existentes, de modo que se proporciona uma carga voluntaria inicial a la unidad -

de deslizamiento.

Segfin otra caracterf{stica de la invencién, cada uno de.~
los semi-caminos de rodadura previstos en el rail fijé y consecuentemeﬁte cada-
uno de los semi-caminos de rodadura previstos en el rail mévil o pieza auxiliar
asociada invariablemente a €1, presentan una inclinacién de, aproximadamente, —

452 respecto a la horizontal y los rodillos se desplazan continuamente con dos

-de sus generatrices diametralmente opuestas en permanente contacto con aquellos.

La lubricacién entre estos rodillos y caminos de rodadu-

ra y retorno tiene lugar por, al menos, un engrasador previsto en el propio -
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‘de coordenadas.

xién presenta, a su vez, dos partes correlativas: una arco—c:.rcunfgrqpcnl pr6— -

;
g
i
B
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cuérpo del rail mévil y/o pieza auxiliar. ,

Segiin otra caracteristica de la invencidn, los ejes‘di_g.:
metrales de simétrica de cada dos juegos de rodillos, de un mismo lado son orto
gonales entre si, de modo que, en la actuacién conjunta de todos los quegos de )
rodillos existe una compensacidn de esfuerzos en la d1rec<316n de la rpmitante,

] ..

que. recoge la direccidn de todas las componentes, descompuesta.s segiin "o ejes -

Seglin otra caracter{stica de 1a invencién, é¥isfen al me
nos dos zonas de inflexién, por las cuales se logra la perfecta continuidad en~ 7
tre los caminos'de rodadura y de retorno. -Cada una de dichas zonas de, infle -
xima al camino de salida y Ja otra en rampa recta, pr6xma al cam:mo de entrada»

segiin el sentido de avance de los rodillos; de modo que al imicio de' rada :mflg_

BTN

xién se eliminan los chogues bruscos entre los rodillos y la zona :i.mréi‘sa, para
evitar désgastes y holguras en esta zona. o .

Para comprender mejor el objefo de la presente invencidén
se representa en los planos una forma preferente ‘de rgalizac:}cSn pr{tctica, sus—
ceptible de cambios accesorios que no desvirtuen su fundamento-.

.1a figura 1 representa una vist_:a general en perspectiva
de wna unidagf"de _despiazamiento a rodillos segiin la presente invencién.

1a figura 2 representa una vista frontal de la unidad de
desplazamiento représé’hta&a en la figura 1.

En esta figura se ha practicado media seccifn, para obser

~ var la dlsposmlén de sus piezas interiores, en poslc16n de trabajo.

, 1a figura 3 r‘epresenta, en seccifn, un detalle ampliado -
y esquemc’ttlco, de un camino de rodadura (52) definido entre el rail fijo (l) yel

rail mévil (2) (o entre dicho rail fijo (1) y pieza intermedia (3) ). -

In esta figura Snicamenté se ha representado un rodillo

(5) al inicio del camino de rodadura (52) y tres rodillos - (5) al inicio de 1a -

:Lnflex_lén (53).
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la presente invencién trata de uwna unidad de desplazamien

to a rodillos, para mfquina-herramienta de precisifn, o para cuulguier equipo ~

mec4nico que requiera un deéplazamiento de precisifn, y que, a la vei, haya de ‘-
soportar esfuerzos notoriamente elevados. ot '

Segin la realizacifn representada, ‘esta unldaa ae desp'la
zaniento lqueda constituida fundamentalmente por dos piezas, un rail gnia,' (‘:1,) -
montado invariablemente en 1a bancada fija de la méquina-—herramienta por unas. s_

luciones de anclaje —-tornillos o similares- que se alojan en unos orrf:u:los —"A‘"‘

: (11) previstos al efecto en dicho carril gufa (1) y un rail m6v11 (2) que se aso

cia a la bancada mévil de 1a mdquina herramienta por unas solucmnes de ,a.ncla;je '

Saaq0y

que se alojan al efecto en unos orificios (22). Ay

i 1a unidad de desplazamiento a rodillos se cezngi’g?;;. con -
unas piezas au»dliares‘(B), unidas invariablemente al rail mévil (2)"p2§1" unas -
soluciones de anclaje,' que se han materializado, en la realizacién ré'pr"e.:sentada
en unos juegos de tornillos (33).

° Dichos rail fijo (1) y rail mévil (2) se relacionan en—
tre &1 por alﬂ menos dos juegos de rodillos (5)-

Dichos rail fijo (1) y cada pieza auxiliar (3) se rela—

‘cionan entre. si por al menos um juego de rodillos (5)-

" s,

Al efecto, €l rail fijo (1) confonna, en relacién con sus
aristas libres préximas al rail wévil (2), una semiparte (52') de un camino de -
rodadura (52),'a la vez que el rail mévil {2) conforma en la zona angular corre_§_
poﬁdiente; a las aristas anteriores; la otra semiparte (527) del camino de rodadu
ra (52), a 1o largo del cual se desplaza.n los juegos de rodillos (5). . |
S Asi_mismo, 'elvrai.l fijo (1) confoﬁna, en relacién con sus
aristas libres préximas a cada pieza auxiliar (3) una semi-parte (524)de un se :
gundo camigo de rodadura (52), a la vez que esta pieza auxiliar (3) conforma en
la zona angular correspondiente a las aristas é.nterio_res la otra 'semie—par?_;e(522)

del camino de rodadura (52) a lo largo del cual se desplazan los juegos de rodi

1los (5).
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El rail mévil (2) y cada pieza auxiliar (3) a su vez, con
forman un camino de retorno (6) que, en perfecta continuidad con el camino de ro
dadura (52) por unas zonas de inflexién (53) forman un circuito cerrado a lo '.lar

go del cual se desplazan los rodillos (5). -

Los caminos de rodadura (52) y de retorno (6)’61;i'é.smtan =7

una inclinacidén posicional de, aproximadamente, 45¢ reépecto a la hor:izt’:h:tal,

>
' 4
<

ubicdndose segiin las bisectrices o ejes de simétrica de las aristas que confor— :
man las semi-partes de los caminos de rodadura (52) y de retormo (:6) .:soportan
do los juegos de rodillos (5) todos los esfuérzos conjunta y solidariamente - |

siendo las direcciones resultantes de todos 1os esfuerzos los ejes de ¢oordena ‘

“s sapn
das.

 Jas zomas de inflexién (53) - Ver figura 3 .?ue son defl
nidas en el rall - mévil (2) y en cada pieza auxiliar (3) -es dec1r,.;:; cada wo
de los circuitos cerrados que existen formados por un camino de rod'aginz:a (52) y-
un camino de retorno (6) definidos por el rail fijo (1) y rail mévil (2) o'pie.za.é:
auxiliares (3)3- presenta dos zonas bien diferenciadas: una primera zona (53 a) :
que es la zona de entrada de la inflexién (53) y va ubicada préxima y en per.fectaj
continuidad con el camino de rodadura (52) o retorno (6) y es wna zona enmmpada:
recta ¥ una segunda zona (53b) que es la zona de salida de la inflexién {53) s'e-;_'i
gn el sentidd del recorrido de los rodillos (5) y va ubicada préxiuma y en per.;{;f_:
fecta continuidad con la interior (53a) y con el camino de rodadura (52) o retor ‘
no (6) y es una zona arco-circunferencial. '

Con ello, el reciclar de los rodillos (5) es perfectamente

continuo, con dos generatrices diametralmente opuestas siempre en contacto con -~ -

" las paredes del circuito cerrado definido por los caminos de rodadura (52) de re

torno (6) y zona de inflexibu (53), a la vez que se evitan zonas de chogue y, en
consecuencia se eliminan desgastes prematuros e irregul#res. _

| Opcion.ilmente, se ha p-revisto sendas tapas (8) a ambos la
dos del rail mévil (2) que ocultan los juegos de rodillo (5), piezas auxiliares

(3) y demfs dispositivos interiores. Estas tapas (8), preferentemente de caucho
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sintético, ejercen a la vez de reten para la grasa interior de lubricacién, e

impiden la entrada de polvo o particulas que deterioren la precisién.

En perfecto acuerdo con la invencién, y sin alterar en

absoluto su esencialidad, la unidad de desplazamnento a rodillos precqnlzada-

ha previsto la opcional incorporacién de al menos un dispositivo de precarga -
-no representado- y que comprime a voluntad el juego de rodillos correspond1gg_1_

te (5) de modo que los citados rodillos (5) -quedan comprimidos en su camino de

L]

rodadura, proporcionando una carga inicial, qu es voluntaria y viens determina
por el dispositivo de precarga, a la unidad de desplazamiento en su conjunto. .
Opciona]ménte > ¥ segln una caracteristica adigional de

la invencibn, el camino de rodadura (52), el camino de retorno (63 ]'13 zona de

inflexién (53), estc’m intercommicadas entre sf, son también accesihles desde —

2 e »

un engrasador (21), previsto en el propio cuerpo del rail mévil (2.) y[o pieza -

a
EPR )

auxiliar (3) C .
A través de este engrasador (21) se insertan sustancns B
lubricantes que contrlbuyen a perfecc1onar la rodadura Y, a la vez, reciclar -
sustancias de depdsito sin alterar en absoluto dicha rodadura de los rodillos -
(5)- o4
Con todo ello el rail mbvil (2) se desplaza a lo largo —:

R

del rail fijo (1) y los juegos de rodillos (5) a 16 largo 'del camino de rodadu

ra (52) en posicién de trabajo y a 1o largo del camino de retorno (6) en posi- -

cién de retroceso ciclico.
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REIVINDICACIONES.-

1.- Unidad de desplazamiento perfeccionada, para equlpuz

mecdnicos de precisién, de los que se estructuran en al menos un rail fijo mon-

tado en la bancada fija del equipo mecdnico a todo lo largo del cual §e=despla;
za linealmente al menos un rail m6v11 al que se asocia la bancada m6vll del /é
equipo mecdnico, caracterizada porque el rail fijo presenta una c;ﬁ;z; prlsmiti
ca en cuyas aristas se han practlcado sendos chaflanes constltuyéndose en una

semi-parte de unos caminos de rodadura para unos juegos de rodlllbs, -porque la N
otra semi-parte de dichos caminos de rodadura se conforma en chaflan en el pro-
pio rail mévil habiéndose previsto en el propio rail mévil un camino'de retorno
y unas zonas de inflexién que definen, en perfecta continuidad coh £1: camiazo -f;

L

de rodadura, un circuito cerrado a 1o largo del cual se desplazan-les rodillos ;

¥y porgue, preferentemente, los caminos de rodadura presentan una 1nc19nac16n - 
de, aproximadamente 452 respecto a la horizontal yendo dos caminos de rodadura
de un mismo lado en disposicién simétrica respecto a dicha horizohtal; y los —
rodillos se desplazan én dichos caminos de rodadura con dos de sus éeneratrices
djametralmente opuestas en‘permaﬁtente contacto con ellos de modo que existe una
compensacién de esfuerzos.

2.~ Unidad de desplazamiento perfeccionada para equipos
mecénlcos.de prec151on, segin reivindicaciones 1 y 2, caracterlbada porque caoa.
una de las zonas de inflexidn se relacionan los caminos de rodadura y retorno,;-~
presenta una zoné de entrada segin el sentido de desplazamiento de los rodillos,
que es una zona enrampada fééta y.una zona de salida que es una zona arco—éircﬁg
ferencial, de modo que el reciclar de los rodillos es perfectamente continuo, -
sin zonas de éhoqﬁe Yy en consecuencia, sin desgastes prematuros e irreéﬁlares.

3.- Unidad de desplazamiento perfeccionada, para equipos

mecanlcos de prec1516n, segun reivindicaciones 1y 2, caracterizado. porque el -

rail mévil se constituye en varias piezas, asociadas 1nvarJab]emente entre si y.
cada una de las cnales define al menos un semi—camino de rodadura para al menos

un juego de rodillos habiéndose previsto en cada una de dichas piezas asociadas,
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un camino de retorno por cada semi-camino de rodadura gque conforman y que for
man con las zcnas de inflexién un circuito cerrado para cada juego de rodilles.
4.- Unidad de desplazamiento perfeccionada, para equipos.
mecdnicos de precisién,‘segﬁn reivindicaciones anteriores, caracterigadi,:por- ;
que los caminos de rodadura, retorno e inflexién, qﬁe estén intercoﬁbﬁié;dos ég
tre s{, son también accesibles desde un engrasador, previsto en el Iﬁii:':lnévﬂ
o piezas auxiliares, y a través del cual se insertan lubricantes que contribu-

yen a perfeccionar la rodadura y reciclar sustancias de depdsito, siﬁ~g}kerar

el funcionamiento y precisién de la unidad.

§.- Unidad de desplazamiento perfeccionada, para pqulpos

mecén1coP de precisidén, segiin reivindicaciones anteriores, caracterlzada porgue

w o

;
SR
A
3

en relacidén con cada c1rcu1to cerrado, se ha previsto a la opcional 1n61u316n -

+

de al mencs un dlsp051t1vo de precarga, que comprimiendo a al menos uﬂ'Juego de

rodillos en .su camino de rodadura, proporciona una carga voluntaria 1n1cla1 a-

1la unidad de desplazamiento.

I

6.~ UNIDAD DE DESPLAZAMIENTO PERFECCIONADA, PARA EQUIPOS

MECANICOS DE PRECISION.

Tal como se ha descrito en la presente memoria de nueve

hojas y sus planos anexos.

;
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Madrid, # & ENE
El Agente OZ%c1a1
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