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PATENTE
DE
INVENCION ‘

por "PLATO AUTOMATICO DE COSRDENADASn, a favor de DON MARCELO
ANDRES ORBOK DETRE, de nacionelidad hingara, domiciliedo
en BARCEIONA, Avenida de Roma, nim: 76.

MEMORIA DESCRIPTIVA

. La presente memoria se refiere & un plato automdtico
de coordenadas ortogonales.

Bn metalurgfa, suelen utilizerse unos platos de despla=~
gamientos ortogonales destinados, principlamente, s situar
con facilided las plezas gue se estén mecanizando, de modo
que $stas, asf{ como el utilaje correspondiente, puedan orlo-
carae con un minimo esfuergo en las sucesivas posiciones nece-
sarias para su taladro, escariado, roscado, etcétera. Estos
platos ortogenales consisten, en su asusencia, en una base

sobre cuyas guias superiores se desliza una pieza mévil,
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o puenfe, que Ileva, esf mismo, en su cars superior, otres
guias dispuestas ortogonslmente respscto a las gufas de 1l
base, y sobre las cusles puede desplazarse un plate destinge
do & 1Ievar les piegas y utillajes necesarios para el neca~
nizado. Por lo generel, los deslizemientos de estas auias

se facllitan mediante bolas, rodillos o agujas. Estos ple~
tos suelen estar provistos de I0s oportunos sistemas de
bloqueo destinados a fijarlos en cuslquiers de las pogicio-
nes elegidas. Tento 10oe desplaszamientos como las Opereciones
de b10 queo se efectds & mano. Estos platos no Ilevar ningén
sistems de reglaje o de medicidn de los desplazamientos, y
$stos se detemminan gufandose por el trezado de 1a pieza gue
se estf mecanizando o por los puntos de referencie que puedan
habeirs.e Drevisto en el utilaje que la sujeta, como son por
ejemplo los casquillos de las plantillas de taladredo. Aef
pués, eatos platos adolecen de unos defectos caracteristicos,

que Son: Primeremente unos tiempos de maniobre tanto més

‘lentos cuanto mayor sea la precisibn exigids &I centrado

de 18 pieza; segundo, pérdidas de tiempo en cade blogqueo,

¥y desblogqueo del conjunto; tercero, falta de precisidn, por
falta de puntos Qe rei:erencia" solidarios del conjunto, como
topes, escalas 0 nonios adecuados, para cade posicidn, al
efectuarse varios desplaé.amientos sucesivos y distintos en-
tre si.

E1 objeto de la presente invencién, es proporcionar
une mesa de coordenadas ortogonales totalmente autométics,
que puede aituar rapidamente Iaa piezas en varias posiciones
suceaivas, con le méxima precisidn y eliminando el factor

humano .
Uiz objeto ulterior del invento, es proporcionar ung
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~ tuar 1a situacidn de 1as pieses con uma precisidn mfxima,

independientemente del trazado de estas o de los utilsjes
utilizados pare 1a mecanizacidn de la pieza.

Un nuevo objeto, subsidiario del anterior, es propor-
clonar una mess o plato sutomdtica de coordensdas que puede
sincronizarse con Ia mfquina herremienta @ Ia cual se apli-
que, {e modo que las Operaciones que deban efectuarse en
cada pieza se reslicen de modo totelmente automdtico.

Otro objeto, subaidario del emterior, prevé Ia sin— ‘
cronizacifn del plato de coordenades con 1a mfquipe herremien-
ta a 18 cual se aplique, de modo que 10s desplagamientos o
cambios de posicidn de 13 mesg puedan programarse con res-
pecto a 1os ciclos de 12 méquina herramienta, de modo que sta
pueda efectuar varies operaciones sucesivas, incluso distin-
tas en nfmero, para cada posicidén del plato de coordensdas.

Estos y otros objetos y ventajas que resuliaréin evi-
dentes de la siguiente descripcidn detallada de un ejemplo de
realizacidn del invento, son coneseguidos de acuerdo con este
#1timo por el hecho de Proporcionar un mievo plato de coorde-
nedas ortogonales destinado & la mecanizacién o punteado de
plezas metdlicas u otras, el cual comprende, en combinacidn y
como egleamentos esencialles, una bese o bancade, sobre la
cual de desplaeza longitudinalmente un cuerpo mévil, o puente,
provisto en su parte superior, de unas gufas dispuestas orto-
gonalmente respecto a las gufas de la base, y sobre las cuales
se desliza un plato destinado & soportar las plezas qQue se han
de mecanizar, y Ios utilajes necesarios, de modo que los des~
plazanientos, conjugados y precticamente simultdneos, del
puente y del pleto, determinan, segin las magnitudes de sus
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desplazamiento respectivos, lss posiciones sucesivas de la
pleza fijada al plato.

Los desplazamientos del puente & 1lo largo de las
guias de la bass, asf como Ios del plato & lo largo de las
gulas superiores del puente, tanto en un sentido como en el
contrario, se efectdan por mediacidn de unos cilindros moto-
res neumdticos o hidrdulicos,

108 cilindros de accionamiento neumético o hidrdulico
del puente y del plato se gobiernan mediante vdlvulas de dise
tribucidn, de modo Que los desplazamientos sucesivos puedan
efectuarse uno por wnop por ciclos de opereciones, y de modo
que tanto el puente como el pleto puedsn ser detenidos instan-
taneamente en cualquiera de sus posiciones limite o intermedias,
gl e8 preciso. 4

Ios recorridos o Qdesplazamientos del puente y del platd
gse graddan mediante unos tambores adecuados provistos de topes
ajustables o de galgas calibradas, que deteminan las coordena~
das ortogoneles de cade posicién con respecto a una cualquiera
de éstes, considerada como posicién de referencia, o con res~
pecto & las posiciones 1fmite del puente y del pleto, respece .
tivanente. | :

Cade uno de estos tembores estd provisto de un sistema
de rotacidn, preferen‘&emente mecénico, que 8&segure la subs-
titucidn automdtica de los topes adjustables o de las galges
correspondientes & cada operacidn, poxr los topes o galgas o
correspondlientes a 12 operacidn siguiente,

Asi mismo, estos tambores estén equipados con un- gie-

tana, preferentemente mecdnico, destinado e de?rolverloe a su
posicidn inicial, o ses a la posicifn destinade a deteminar

lag coordelnadas correspondientes al primer desplagamiento
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estos tambores no tengan que pasar lnutilmente por posicio-
nes intermedias insctivas, antes de estar en condiciones
de repetir cades ciclo. '

Por otre parte, estos tambores estdn provisios de wn
sistema; preferentemente neumftico o hidrédulico, destinado
& devolverlos en cualquier instante & la susodiche poeicidn
inicial.

Aef mismo, estos tambores estén equipados con un
gistems preferentemente eléetrico destinado a sefieler cual-
quier desincronizacidn que pudiers presentarse accidental~
mente, entre ellos, detemiendo los movimientos del plato,

y tambidn, eventualmente, 10s de la mdquine herremienta con
1s cusl este estuviere sincronizado. '

Tanto el puente como el pleto actian respectivamente
sobre aendoé amortiguadores, preferentemente neumdticos o
hidrdulicos, destinados a absorber la energfa cinética
desarrollada por sus desplazamientos respectivos, de modo
que se sitden suavemente en sus posiciones limite, a cada
desplazamiento, tanto en un sentido como en el contrerio.
Estos emortiguadores pueden formar parte de los tambores de
galgas o topes, y tambidu estar =ituados en la prolonge~
cidn de &stos.

En sue posiciones 1fmite, los tambores actdan sobre
unos dispositivos, pre ferentemente eléctricos, destinados
e proporcionar las sefizles o impulsos eléctricos necesarios
pare el gobierno del conjunto, posicidn por posicidn, o
por ciclos, sincronicemente con la méquina herramienta o con
los mecaniamos & los cusles hublere sido acoplado. |

1a parte mdvil del sistema, 0 ges el puente, puede
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recibir 18 energfe neumética o hidréuwlica n necesaria pare su
accionamiento, a tragés de unos tubos telescdpicos que la
enlace con la base, 0 parte fija del conjunto,

Este plito automdtico de coordenadas se gobiema me-—

- diente una caja de mandos, preferentemente solidaria de l1a

bage del conjunto, o separada de este, provista de 1los ele~
mentbs necesarios para asegurar su funclonamiento posicidn
por posicidn, o por ciclos continuog, sincronicamente con la
m}équina‘herramienta 0 1los mecanismoe a los cuales se eplique,
as{ como de los elementos necesarios pare que esta sincroni-
gacién permita que la méquing herramienta o 1os mecanismos
aplicados puedan efectuar, para cada posicidn del plato,
una o varias opereciones, secgdn una progremacidén previa.

Para facilitar 1a explicacidn, se acompafia 2 1a pre-
sente memoria con dos l4minas de dibujos en las que se ha
reprevsentado una réelacidn preferida esqueméticamente y a
ejemplo no iimitativo del alcance del invento.

En los dibvujoss

Te figura 1, es una viste de conjunto de la mésa o -
plato, en planta y alzado. o

Ia figura 2 es une seccidn esquemética del tambor de
topes o galgas.

La figure 3, es un esquema de conjunto de 18 organizacidr

neumdtica o hidrduliea del plato de coordenadas automético.
En su esencia, el plazo de coordenadas ortogonales

o?naiste en una base 1 (figura 1) provisita de las orejaa

de fijacidn 4', ¥y de unas gufas longitudinales 5 y 6, sobre

las cuales puede desplazarse el cuerpo mévil, o puente é,

provigto enA su parte sui:erior, de las gufas 15 y 16, sobre

las cuales puede desplazarse el plato 3. -
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Tos desplazemientos del puente 2 se realizan por me-
discibn del ¢ilindro newmético o hidrdulico 7, solidario de
1a bese 1, que actfs sobre 41 a través del vdetago 8, debi-
damente fijado, por su extremo, al puente 2.

5 Ios desplazamientos del platc 3 se realizan por medi-
acidn del oilindro nemmatico o hidraulico 17, solidario del
puente 2, que acta sobre é1 a través del véatago 18, debi-
damente fijado al plato por su extremo.

Al desplagarse 8 1o largo de les gﬁ;[as 5y 6 de 1a

10. base, la ufia 11, soIidaria del puente, se desplaza con éste
hasta topar con la galga 10, fijada &l tambor 9, arrastrando
el conjunto hasta aplicarlo suavemente contra la care de re—
ferencie correspondiente &l grupo amortiguador 12, el cusl ab-
sorbe, durante este desplazemiento, 12 energfa cinética desarro-
15. llada por el desplazamiento de 1a parte mévil. El mismo proceso
tiene lugar en el Puente: La ufid 21, solidaria del plato 3,
se desplaza con éste hasta topar con una de las gaigas 20, arras-
trando el tambor 19 hasta que éste gquede suavemente aplicado
contra 1a care correspondiente del amortigusdor 22. El conjun—
0. to es gobernado por la caja de mandos 14. |

Ia figure 2 es una seccidn esquemética de cualguiers
de los dos tambores. El tambor 24 se apoya, por uno de sus
extremos, eh ¢l grupo 33, que incluye los mecanismos de ;voté..-
cidn y de retorno del tembor & su posicién inicial, agf como

25, los aditamientos necesarics para la sefializacidn del sincro-
nismo de Ios tambores y otros medios de comtrol el,éctri;o. u
exjtremo opuesto consiste en un véAstago provisto del embolo
28, que divide en dos cfmares el cilindro 29 del amortiguador.

Al avanzar la ufia 32, solidaria de una de les partes mdviles,
. eata avanza nbre ¥ repidemente & Io largo del tambor, hasts
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tropezar con Ie galga 25, fijeda a este, — o0 con uno de los
topes graduables 26, fijadoe en su posicidn mediante el
tornillo 27 , u otro sistema, en el caso de utilizarse topes
graduables en Vez de galgas. - Al tropezar con la galge, = ¢
5e con el tope — la parte mévil arrastre el tambor durente un
recorrido. determinado por 1a distancia 35, con Jo oual el
embolo 28 del amoriiguador se desplaza por igual, expulsando
el aire ¢ el IZquido de 18 cdmara situado ante &1, 8 trevée
de un regulsdor de finjo, hacia la cédmara opuesta, con Io
10, cuslae sbsorbe 128 energfa cinética de 1a parte mévil, que
se detiene suavemente al final del recorrido. L& misma emor-
tiguacidn tiene Iugar al volver la parte mdvil & su posicidn
inicial, ya que entonces, 18 ufia 32 arrastra el tambor
en sentido contrario, provocando la expulsidn del aire o del
15, 1fquido encerredo. en la cédmara opuesta del amortiguador.
Eatos desplezamientos axisles del tembor tienen dos finali-
dades, 0 ses, primeramente, accionar el grupc de amortigus—
c¢idn, en ambas direcciones, y, segundo, acclonar los mecanis=
wos de rotacidn, de retorno & la posicidn inicizl, de sefia=-
0. lizacidn de sincronismo, y de gobierno incluidos en el grupo
33, las posiclones de retorno automdtioo del tambor =me fijan
nediante el aro X, fijado al. tambor mediante los tornillos
M4, wotro sisteme que cumple con la mimme finslidad, y pro-—
visto de une gufa 31, destinada a sctuar en el momento 0poriund
25, sobre eI mandc de retorna, representado por 10s nfmeros 13
¥y 23 de la figure 1.
I8 figure 3, es un emquema de conjunto de 18 organi-
zacidn newmdtica o hidreulica del plato automftico de coor-
denadas..

. EI cilindro de accionemiento del puente, soliderio
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de 1a base, 36, estf equipado con los reguladores de flujo
38 y 39, o por un regulador de flufobilateral equivalente,
destinados 8 gradusr asus velocldades de desplazamiento en
anbos sentidosy el c¢ilindro de meccionamiento del plato, soli-
dario del puente 37, lleva as{ mismo, los reguladores de
finjo 40 6 41, que tambien pueden unificarse en un 2010 re—
gulador de fiunjo bilateral equivalente, con Ia miemms #nalie
dad. El oilindro 37, del puente, recibe au energfs neumdtics
a hidrdulice a través de Ios tubos telesedpicos 42 y 43. Ambos
cilindros son gobernados por 1& electrovédlvula de custro vias
44, gobernade por la cajx do mandos 47.

Ta vévulse de tres vias, normalmente abierte, 45, co-
Jocade en série sobre Is linea de alimentacidn, y gue puede
ser de mando manuel o eléctrico, éstd destinada & :I.ﬁtemmpir

" en cualquier momento la alimentacidn de Ios ¢ilindros motores

derivando 2 la atmdsfera o al depdsito colector el Iade ocarg~
do de ambos cilindros; provocando asi el pare instantdneo del
plato de coordenadas en cualquiera de sus posiciones.

La vilvula de tres vias, normalmente cerrada 46, de
mando manual o eléctrico, tiene Is misidn de activar el c¢i~
lindro 48, y el cilindro 49, a travéz del tubo telescdpico 50;
ambos cilindros 49 y 50 controlen el retorno de Ios tambores
& su posicidn iniciasl, en owalquier momento.

Fl ¢ilindro 51, con los reguladores de flujo 52 y 53,
representa el grupo amortiguedor del grupo de sccionamiento
del puente, en tanto el cilindro 54 con Ios reguladores de
flujo 55 y 56, representa el grupo amortiguador del grupo
de accionekienio del plato. ILos elemenios encerredos en la
1fnea de puntos y trazos corresponden & la parte mdvil del

conjunto,
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Le invencidn puede ser llevada la prdctica en otres,
formes de realizacidn que difieran en detalle de 12 indicads
8 t{tuwlo de ejemplo en la descripcién, a las cuales alcanzard
ignalmente 18 proteccién que e recaba., Podrd, pues, cons-
truirse en cualquier fomms y temafio, con los materisles mds

_adeouados por quedar todo comprendido em el espiritu de las

reivindicaciones.
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NOTA

' pesorito el objeto de la invencidn, se declaren como
nuevas.y de propis invencidn las siguientes reivindicaclo-

nes.

1. Plato entomdtico de coordenadas ortogonales
caraecterigado porgue cdmprende un sistema neumdtico o hidred-
lico destinndo a efectuar los desplazamientos necesarios pare
situarlo en cada una de sue posiciones de trebajo y en sus
posiciones iniciales, y de una organigzacidn mequinsl que le
permite situarse en estas posiciones mediante unos tambores
destinados a recibir unos topes gradusbles, ¢ unas galgas &~
1ibradas intercambiables, pudiendo actuar el conjunto posi=
cidn por posicidn, o por ciclos, sincronicamente con la mé-
quina herrem;enta 0 los mecanismos a los cudles se aplique.

2. Plato segfin la reivindicscidn 1, caracterizado
porque los eilindros netméticds o hidrdulicos destinados a
su accionamiento estén equipados con reguladores de flujo
destinados a regular las veloclidades de los desplazemien—
tos.

3+ Plato seglin 12 reivindicacién 1, carecterizada
porque los cilindros neumdticos o hidrdulicos estdn goberne~
doe por una vAlvuls de distribucidn de cuatro vias,

4. Plato segin la reivindicacién 1, caracterizada



nados por gendas vdlvulas de distribucidn de cuatro vias,

56 ~Plato- Seghn la reivindicecién 3, caracteri-
zade porque los cilindros neumdticos o hidrfulicos estdn
56 gbernados por una electrovdlvulas de cuatro vias.

6o PIato segfn la reivindicacidn 4, carecterise-
de, porque Ioe cilindros neumdticos e hidredlicos estdn go-

bernados por sendes electrovdlvules de cuatro vias.

Te Plato segin l2 reivindicecidn 3, carecterize
10. da porque la alimentacidn en energfa neumédtice o hidrdulica
de la vélvula de cuatro vias se efectda a través de una vdl-
vula de tres vias normalmente abierta.

8o Plato segfn le reivindicacién 4, carecteriza—
da porque lss vdlvulas de custro vias se alimentan en ener-
15. gls neumética o hidrdulica a través de wna vdlvula de tres
viae normalmente abierta.

9. Plato segin 18 reivindicacign 1; caracterizada

porque log tambores pueden desplazarse axislmente.

10. Plato segfin la reivindicacidn 9, carecterizada
. porque, ol desplazaerse exislmente, los tambores actdan sobre unos
aportiguadores neumdticos o hidrdulicos,

11 Plato segfin la reivindicacién 10, carecterisa-
da porque los amortiguadores neumdticos o hidrdulicos estén
provistos de reguladores de fiujo.

25, 12. Plato gegdin 1a reivindicacidn 9, caracterizado
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porque, al desplazarse axielmente, 10s tambores actéian sobre un

mecanismo destinado & provocar los cambios de galgas o to-
pea soliderios de estos.

13. Plato sezfin 12 reivindicacidn 9, caracteriza—
do porque, 81 kdesp].a'zaree sxislmente, los tambores actfan
sobre un mecanismo destinado & efectuar su rotacién rdpide
¥y consiguiente retorno & su posicidn inicial, una vez de~
teminadas las sucesivas posiciones para las cusles estos
han sido preparados.

14. Plato segtn 18 reivindicacidn 13, caracteri—
zade porque los tambores pueden ser devueltos a su posicién

inicial en cualquier momento.

- 15, Pleto seglén Ia reivindicacidén 14, caracteri-
zada. porqie el retorno de los tambores a su posicidn inie

cial: es gobernada por una vdlvule de tres vies nommalmente

cerradt.

16.  Plato segthn la reivindicacifn 9, caracteri-
zada porque, en sus desplazamientos axiales, Ios tambores
actudn sobre unos dispositivos destinados a proporcionar
las sefiales e impulsos eléctricos necesarios para su go-
bierno y para su sincronizacidn con les méquinas herremien—

tag 0 Jos mecaniamos & I10s cuales se 12 acople.

I7. Plato segin la reivindicacidm 1, caracteri=
zada porque cualgquier desgincronizacidn de Yos tambores

entre sf proveca el paro de &sta.
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18. Plato segén le reivindicacidn T, caracteriza~
da porque cualquier dessincronizacidn de los tembores entre
g4 provoca el paro de Is mdquina herremienta o de los meca~
nismos & Jos cuales haya sido acoplada.

19. ©PIato segin Ia reivindicacidn 1, caraecterizada
porque I8 parte mévil recibe 1a energiae neumética o hidrdu-

Tice & través de unos tubos telescdpicos.

2. Plato segin la reivindicacidn 1, carecterizada
porque Ileva un sistema de progremecidén que permite sincroni--
zarla con I mdquine herramienta o Ios mecanismos 8 la cual
ge acople, de modo qQue & cadaj una de sus posiciones, pueden
corresponder une ¢ més opergoiones de la méquina herremien—
td. 0 de Ioé mecaﬁms- a 1a cual se la acople, y que el nti=-
mero de cperaciones. gqne puedsn efectuarse pare cada posicidn
puedan ser igualea o digtintos, |

21, = Plato automdtico de coordenadas ortogonales
mediante circuitos mono y biestables.

22, Plato automdtico de coordenadas.
Segfn se describe y reivindica en 18 presente memo-
ria gque consta de catorce pdginas, escritas por una sola de

sus caras acompafiadas de dos ldminaes de dibujos:

¥edrid, & 8 FEB 1963
MZARGEID ANDRES OREOK IETHE.

s o S —— e by
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