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M E M O R I A  D E S C R I P T I V A
i Co rre epo ndient a a. una, solicitud de .patente da Intx* 
ducción que se presenta en España, por DIEZ años, a 

-favor de D* Robert Blohm, de nacionalidad alemana, 
residente en LKampchaussee, 63, Kamburg=Jiergedorf, 
República Federal Alemana, por:

-  ."MEJORAS INTRODUCIDAS EN LOS MECANISMOS DE 
'AVANCE TRANSV̂ SAb Y PROFUNDIDAD DE 
¿IF1CÁD0RAS PARA SUPERFICIES* PLANAS"

El presente invento se ref ie re , como sn enun­
ciado indica, a mejoras introducidas en los meca­
nismos de avance transversal, mediante un mecanis­
mo de paso a. paso, y de avance de profundidad me— 

- diante accionamiento manual*
Junto a los requisitos que. han de satisfaoer 

la s  modernas rectificadoras para superficies p la ­
nas con relación a. máxima precisión de las piezas 
trabajadas y a. máxima calidad de superficie., se -
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eviene,hoy. día exigiendo mis que con anterioridad, quella
rectificadora para superficies piañas pueda ser automa- 
tizada por precio económico, de modo que un solo opera­
rio  sea capaz de se rv ir ,a l  mismo tiempo varias máquinas 

jen su aplicación para la  fabricación y tambián en e l ta
-11er de herramientas^

-Eh la  forma hasta ahora usual de gobernar e! avan^ 
ce transversal por v ía  hidráulica, se Tiaî "  presentado 

í cierta^ dificultades en. l a  construcción de rectificado­
ras para superficies planas a l  pasarse a  avances trana- 

s versales grandes, puesto que hasta entonces se había-ye 
nido construyendo accionamientos preponderantemente h i-  

<. dráulicos-mecanicos para avances transversales más pe—
quaños^ íFara funcionar con avances transversales. del ,ca 
rro  de, por,ejemplo, 6o mm/éra neeesario en los acciq^ 
¡namientos de avance conocidos, dar.variaa vueltas a l  hu 
¡ s i l lo , lo que con,me dias hidráulicos resu lta  únicamente 
posible con máquinas de un coste relativamente elevad^# 

i-Los dispositivos hidráulicos deteste tipo, de precio más 
<económico, adolecen del inconveniente de que la  conmutâ * 
ción de avance transversal hidráulico; a  avance transver­
sa l manual, na es posible en cualquier posición de fun— 

íCianamiento de la  máquina, sino que esta  conmutación s%- 
lamente puede realizarse-en la s  posiciones extremas*
, , fastos inconvenientes son ¡los que s e ; tra ta  de o r i l la r  
con l a  rectificadora para superficies planas a  orear por 
e l invento, exigiéndose a l mismo tiempo tambián que la ¡-  

^máquina sea equipada con un,avance de profundidad automá, 
-¡tico, que se desconecte en una medida a regular en e l  ,ac 
. eionamiento de,altura,pare la  máquina y haga subir la  ca
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i ja d e  husillos de rec tif ic a r. Con medica hidráulicos resol 
ta  muy cara l a  solución da asta problema. For alio sa basa 

ral problema propuesto respecto a l a  construcción da nnA — 
rectificadora para superficies planas confonna al invento., 
en solucionar conjuntamente el avance transversal mediante 
,un mecanismo de paso a  paso, y e l alance de profundidad me 
diente accionamiento manual.

á l  problema propuesto ¡queda resuelto conforme a l a  — 
¡proposición del invento, por el hecho de que e l accionamien 
,to para e l avance transversal del carro en la  máquina rec- 
-tificadora para superficies planas conforme a l invento, — 
tiene lugar mediante un motor elóctrico gobernado por vía
electrónica que, a travós de una trasmisión^ actóa sobre -

-ún husillo  roscado que coopera con su rosca da husillo , f i  
ijada sobre e l soporte de forma da cajón* Para este f in  ha 
. sidOr proyectado un aparato de mando electrónico, que reci­
be de la  conmutación del movimiento longitudinal de la  me­
sa, realizada, por v ía  hidráulica, sus impulsos para, el mo­
vimiento transversal,del. carro, empleando al mismo tiempo 

-i estos impulsos para la  profundidad de paso, ^n otra forma 
de realización conveniente del invento, se puede disponer 

.adicionalmente un-denominado accionamiento 'jpp que, a tra ­
vés de una rueda catalina, hace posible tina sencilla pro— 
fundidad de paso individual de, por ejemplo, 1/LCCO de mm, 
mediante presión Tipp. jSL accionamiento para la. profundi— 
dad de paso, puede recib ir también forma de mecanismo mag­
nético de maniobra paso a  paso, gobernado por vía electro 
nica, y a este mecanismo de maniobra paso a paso, acciona 
do electrónicamente, se le  puede subordinar un contacto -  
de lim ite con desconexión del movimiento del carro y de -
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la. mesa, de- modo que. e l mecanismo de maniobra paso a paso, 
gobernado por v ía electrónica, asegura, junto con e l contac 
to da lím ite , un avance automático de la  profundidad da pas 
so, con desconexión automática a l alcanzarse l a  medida defi 
n itiy a  ajustada.

A continuación será descrito^el invento con más detalle 
a  base de la s  formas da realización; ilustradas en los dibn_
jos adjuntos, s in  por ello  quedar limitado a estos ejemplos 
da realización.

¿ La. f ig . 1 muestra el accionamiento del carro para e l -  
avance transversal; con e l motor elóctrico actuante sobre -  
un husillo a travás de una trasmisión.

La f ig . 2 muestra el dispositivo de. ajuste amano para 
la  profundidad de paso de l a  caja del husillo rectificador,y 

, l a f i g .  3 -cspi'od.uce asimismo ,el. dispositivo; de ajuste a. 
mano, pero en combinación con unipecaniama magnético de mar— 
niobra paso a  paso.

jal avance transversal del carro, representado en l a  f i ­
gura 1  de lo s  dibujos, está  constituido sustancialmente por 
e l motor elóctrice 10 que, a  travós de un^ trasmisión 1 1 , -  
actúa sobre e l husillo  roscado. 12. Al husillo  roscado 12 -  
e s tá  subordinada, una tuerca da husillo  13 , que está  unida -  

-con e l  soporte de foima de cajón de la  máquina, que nó ha;.si 
ido represen&adQ4& modo que a l g ira r e l husillo  rascado, es -  
¡desplazado e l carro 15 en sus guias; dispuestas sobra: e l sopor 
te  de la  máquina., de forma da. cajón y que ¿o ha sido dibuja- ** 
do. .¡SI motor elóctrico 10 -destinado a l accionamiento del hu­
s illo  roscado 12, recibe sus impulsos desde un aparato da mén 
do electrónico, que reacciona ante la  inversión del movimien­
to de lamosa* Independientemente del motor elóctrico 10, pus
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ge ser hecho g irar tambión el husillo, roscaaou.2 mediante
.e l  volante 14, que está dispuesto en un extremo del husi­
l lo  de manara solidaria en giro con ¿1, con lo que e l oar- 
rro  puede ser desplazado en dirección transversal, sin  te 
ner que procederse para ello a conmutar o desacoplar la  -  
máquina* Ahora bien, por lo general se realiza el accio­
namiento del carro con ayuda del mensionado motor e lóc tri 
co 10 que, a  efectos de l a  realización los deseados movi­

mientos de avance en sentido transversal,,es gobernado me 
odiante un potenciómetro por e l aparato electrónico, que -  
.no ha sido representada.

'Para conseguir la s  deseadas y necesarias precisiones, 
así como para garantizar la  exigida calidad de superficie 
durante e l proceso de rectificado, se requieren profundi^- 

* dadas individuales del paso de la  caja de husillos portado 
-ra del disco pulidor, del orden de 1/L6C0 de mm* Lapraci- 
. sión exigida, de la  profundidad del paso, no puede quedar -  
asegurada tan sólo por medio de un dispositivo de ajuste 
de precisión dotado de. una. escala de precisión y el nonio 

1 correspondiente. Conforme a l invento, por lo tanto, se ha 
dispuesto sobra el conocido árbol de tornillo  sin fin , des 
tinado a l ajusta de precisión, una rueda catalina provista 
de, por ejemplo, 100 dientes y que, mediante un pulsador -  

„as hecha avanzar en cada caso un paso de diente, lo que - 
corresponde a un avance de 1/1000 de, mm. Para una profun­
didad de paso da 1 mm en la  caja de husillos, as necesario 
llev a r a oabo una revolución coaplata del volante 18 del.

. dispositivo de ajuste representado en la  fig . 2 de lo s  di 
bu jos. La escala 19 está  provista de una. división de 1/100 
que, en combinación con e l nonio 20,. hace posible el ajuste
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,^de 1/1000 da mm para, los recorrí do a da la.profundidad da pa­
so. Como un ajusta de ta l precisión resulta, extraordinaria­
mente d if íc il de realizar mediante un volante, se ha dispues 
to en e l dispositivo representado en la  f ig . 2 un engranaje
helicoidal, con una relación de reducción de 1 ? 10, que púa 
-da ser accionado con ayuda de la-rueda de ajuste dep rec i— 
sión 22. Aparta de ésto, y con el f in  de garantizar un mane 
jo especialmente sencillo de este dispositivo, se &a previa 

. to un interruptor de pulsador 23, que actúa. directamente so 
hre la  rueda, catalina ya. mencionada más arriba  y que, cada.
vez que es accionado, hace avanzar l a  rueda, catalina en e l .
paso de un diente, provocando con ello  un movimiento de avan 
ce de 1/lOCO de mm.

Un la  f ig . 3 de loa dibujos se muestra "va variante de 
í esta  disposición^ en-la que en lugar dal anejen amianto me—— 
dianta pulsador para, hacer avanzar la  rueda: catalina, se ha 
dispuesto un mecanismo da maniobra paso a paso; accionado -  
par vía-electromagnética. Del mismo modo que en la  fogtia de 
realización confoime a la  f ig . 2, se ha adjudicado un to ra l 

¡lio de ajuste de precisión-22 a l mecanismo de maniobra paso 
a paso, alojado en la  caja 24.. dSa lugar del interruptor de 

-pulsador 23 de l a  f ig . 2, se ha montado sobre la  caja 24 un 
.electroimán 25 que , a efectos de regular automáticamente l a  
profundidad de paso, actúa, directamente sobre el mecanismo de 

-maniobra paso a  paso montado debajo de Ól en l a  caja 24. RL 
mj&nero de los pasos de avance a rea lizar, cada "Tin de lo s  —

' cuales puede significar un - avance de l/LOOO de mm, puede ser 
gobernado asimismo, par e l aparato ^electrónico, que no ha si­
do representado, para lo  cual se suministran impulsos a l alee 
troimún 25, en dependencia de un potenciómetro. Un número de30. -
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pasos da ayanca equivalente a. veinte, pasos indivuales, ha 
demostrado ser e l más conveniente, de modo que en el rec­

tif icad o  de superficies planas resu lta  posible unaprofun 
.didad de paso da 2/lCÜ de. mm, si.cada paso de avance ascien 
¡3a a. 1/lCOO de mm. Independientemente del accionamiento -  
jelectromagnético. del mecanismo . de maniobra paso a pasó, se 
pueda llevar a cabo e l accionamiento del avance de dicho 
mecanismo en la  foiKia.de re&Lización conforma a la  fig , 3,

- tambión mediante, un interruptor da pulsador 2ó, que viene 
.-a- corresponder al interruptor de. pulsador 23 en la  foima 
:de realización de acuerdo con la  fig , 2*

Mediante la. combinación del mecanismo de maniobra.pa 
so a  paso más arriba descrito con la  trasmisión de impul­
sos de un aparato de mando electrónico para la. regulación 

¡de la  profundidad de paso, queda creada la  regulación to- 
talmente automática de dicha profundidad de paso, median- 

i te  la  incorporación de un contacto de lím ite; La profundi 
¡dad de paso¡tiene lugar; en función del abarato electrón! 
ico que no ha sido dibujado, por medio del imán 23, que ae 
 ̂tda directamente. sobre.e l mécaniemo de maniobra de paso -a 
paso* Antes de ponerse en marcha da máquina, hay que ajus 
, ta r  l a  medida to ta l del material que se desea rebajar, lo 
¡que se realiza  con e l . anillo  de regulación 27; por medio 
del disco graduado 19 y del nonio 20, sin mover e l volan­
te  18* Con ello  adopta un contacto de lim ite su posición 

i correcta entre el disco graduado 19 y e l nonio f ijo  20* -  
avance de la  profundidad de paso tiene ahora lugar al 

invertirse el movimiento de la  mesa, cüa&do se rectifican  
en tallas, o bien cuando se invierte el movimiento del ca­
rro , s i  se rec tifican  superficies planas, todo ello median
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; e3L sparato da ¡mando. electrónico qua - actÓa sobre a i  -
ialectrqim^án¡25*

 ̂ - - t^Jtraaráa ; del mecanismo . da :marAqbra.:paso a p a s c  y  d^L

? tornillo  da - regulación i da precisión : 22,; as trasmitido : a l 
.{movgmiepto de regulación al;husiIloideiaváncé: ;da 'a ltura
til?, sobra e l que está  montado q l volante 18* ĵ n e l mom̂ o

to en que :1o s dos contactos da lim ite ; entran en contacto,
se interrumpa e l  avance da la-profundidad de paso* A con 
tinuaoión se llevan a cabo todavía Jiras nuevas pasadas -
 ̂de rectificado, s in  ayancas de profundidad.; de paso, con 
objeto da mejorar,la calidad:de l a  superficie, y seguida 
menta tie n e ;lugar l a  desconexión del motor hidráulico, — 

.-tanto para e l movimiento- longita^i-n^i - - 1 ^  mesa, como :— 
tambión'-para e l movimiento transversal-da la  mesa, y la  

- caja da husillos es accionada de ; t a l  modo por un motor — 
correspondiente a l husillo  17 da profundidad; que l a  ca­
j a  da husillos as levantada aproximadamente; 0 ,5 - mm*

Como es perfectamente comprensible para los tácni— 
cas en la  materia, podrán se r . introducidas cuantas modi- 

-ficaciones de tamaho, foma, disgcsicióny naturaleza de 
¡los elementos integrantes del invento se consideren nec^ 
i sarias para; su mejor logro de-les fines del .mismo, simt- 
-pre que no se a lte ra  su esancialidad prim itiva, y cuya'- 
descripción ha sido fac ilitad a  a  títu lo  ilustra tivo  y no 
liüLitativo., debiÓndose in terpretar loa conceptos opues­
tos en su más amplia acepción*.

NO T A
Descrita suficientemente l a  naturaleza del objeto — 

da la  presente so lic itu d ,. se. declara, de propia y nueva -  
invención lo  contenido en la s  siguientes
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13.— Mejoras, introducidas en los mecanismos da avan 

-ce. transversal y de profundidad de rectificadoras para -  
superficies planas, caracterizadas porgue e l accionamien

i to para e l avance transversal del carro se realiza median1ta 'un  motor eléctrico gobernado electrónicamente.
23.-Me^oras introducidas en los mecanismos de avan­

ce transversal y de profundidad de rectificadoras para su 
perfic ies planas, según=se reivindica en e l punto 1, ca­
racterizadas por l a  incorporación de un accionamiento !Etpp 

; qae.¿ a. travós de una rueda catalina, hace posible una sen 
c i l la  regulación de l a  profundidad qdepaso; individual de, 
por ejemplo, 1/lCOO: de mm., mediante .la  presión del accio 
 ̂namlento. iipp .

33*- Mejoras introducidas en lo-s mecanismos de avan­
ce transversal y deprofundidad.de rectificadoras para su 
perfio ies planas, según se reivindica en los puntos 1 y/ó 
2, caracterizadas porque el dispositivo, para la  regulación 
de. la. profundidad de paso es tú realizado en forma da macar- 

- ni amo de maniobra paso a paso, gobernado electrónicamente.
43 . -  Mejoras introducidas en los mecanismo da avance 

transversal y de profundidad da rectificadoras para super 
f ic ia s  planas, según se reivindica en los puntos 1 a 3, ca 
rae variz adas porque a l mecanismo de maniobra paso a paso, 
accionada porviafelectromagnótica. y destinado a l avance 
de la  profundidad de paso, está incorporado un contacto -  
de lim ite que desconecta, el. movimiento del carro y de la  
mesa, asi como eleva, tambión la  caja de husillos re c tif i­
cadores, de modo que e l mecanismo de maniobra paso a paso, 
gobernado electrónicamente, en combinación con el contae-

MR -366322984
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te de lím ite, asegura, una regulación automática de la  pro­
fundidad de paso, con desconexión automática a l ser alcan­
zada la  medida definitiva ajustada.

3 2 Mejoras introducidas en los mecanismos de avance 
, transversal y de profundidad de rectificadoras para super­
f ic ie s  planas.

Todo ello ta l como se describa en e l cuerpo de l a  pra 
sente-Memoria, se reivindica en su.Nota, y se representa a 

.títu lo  de ejemplo, en la  adjunta.hoja, de planos.
3sta  Memoria, consta de .diez hojas, foliadas y mecano­

grafiadas a  des espacios y por una sola da sus caras*

Madrid, 12 FEB 1966
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