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MaMOKIA DESUCRIP LIVA

Gorrespondienve a una soiicitud de Patente de in-

.vencidn por VAILNGG afios, que se presenta en &spa~

dig, a Iavor de De dobertd Blohm, de nacionalidad -

elemans, residente en Kampchaussee, 63, Hamburg-
—Bergedorfi, Kepublica kederel Alemana, por:
MLJORAS IiveiCDUCIDAS s I6S MEGANI 5=
MOS D MANICBEA PAMA il AJuS:ed Dd LA
PROFUNDIDAD D& PASC BN RuCIIFICATORAS
PAiA SUPBRRFICIES PLANASY.

Bl pregente invento se refiere a mejoras ine

.troducidas en 10s mecanismos.de maniobra para el

-ajuste de ia proiundidad de paso en rectificadoras

para suerficies planas, creando un mecanismo mag-

.névico de maniobra paso a paso, en especial para -

gensrar movimienios de avance en extremo pequefic yde
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méxima precisidn en dichas méquinas rectificadorass.

‘Para consseguir las precisiones exigidas, en combi-
.nacidn con ia glte calidad de superficie.aspirada de —-
leas piezas de.trabajo.a mecanizar; es precisc que la re
,gulacién antomfiica de la profundidad de paso en recti-
ficadoras horizontales de mesa alargada para superficies
-planas, venga lugar en avances individuales lo més uni-
fomes posibles y con 'medida. inal terables. =stos avances
.individuales por pasada pueden llegar a ser de tan sélo

:1/1000 de milfmetro, en atencién o la calidad de super-

<FPlcie exigidae

Jan las. rectvificadorgs para superficies planas do-
tadas de accionamiento totaimente hidr4ulico, tienen ~

.lugar esitos avances por vfa hidromecénica, con ayuda -

-de mecanismos de maniobra de tringuetes, accionados hi

. drdulicamente.
Las méquinge-herramienta modernss estfn dotadas en
-alto gredo con. dispositivos eldetricos. illo ha conduci

.40 & que también en rectificadoras horizontales para su

aperficies planas, se emplean para el ajuste de la pPro--

~fundidad de paso acoplamientos por lo general slectrome

‘odnicos. in los acoplamientos electromecdnicos, y como

consacuencis de los mandos dependientes de impulsos, se
.suelen variar facilmente los valores exactos mecénicge-
smente, y debido a ia Ialta de precisién motivada por —
ello, sobre sodo en la.fluima pasada de acabado, existe
da posibilidad de ajustarse ung profundidad de paso de-
magiado grands, 1o que pueds producir el desecho de lg

Ppiega de trabajo.

Para el ajuste automfvico de la profundidad de pa~



+80 en reciificadoras horizontales de mesa alargada p a
:ra superficies planas, se han empleado.ya también, en
combinacién con,mecaniamos hidromecdnicos de maniobra,
o bien con acoplamientos magnéticos, engranajes redug
Hem 6ores que hacfan posible vias de avance relativamente
:grandes, que se reducfan entonces con tales engranajes.
Ahors bien, esta clase de engranajes reductores repre
-sentan disposivivos esgpeciales adiclonales y costomos,
-que no eliminan las inexactitudes de los movimientos
10.~ .de avance, sino gue dnicamente las reducen en la pro-
porcién de su accidn reductora. Aparte de sto, se —-
precisa en el avance hidromecdnico una segunda bomba
-hidrdulica, para evitar que durante el avance sufra -
menoscabo la velocidad de la mesa. Al emplearse tan -
19e= :86lo una bomba hidrdulica, repercutirfa tal afectacién
«de la velocidad de la mesa de manera especiglmentse per
Juddicial, en tanto que en el momenta del movimiento -
-de avancs, ia mesa 8¢ sncuentra en el instante de la
.inversidn de su movimiento, con io que el accionamien
20 e -0 de la mesa precisa su plena potenciae
| La misién del presente invento-estriba, por lo -
,tanta, en la creacidn de un mecanismo de maniobra pa=
ira 1os movimientos de ajuste del avance; que sea sen-
.cillo en su esirucsura y apropiado para el ajuste de
250 movimientos de avance en extremo precisos
#l problema propussio queds solucionado confomme
.al invenio, por el hecho de.gue en un mecanismo de ma
niobra paso a paso, en el que el movimiento de avance
es trasmitido mediante un gatillo de avance que engra

Hem na con el dentado de una rueda de maniobra, el accio-
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.nemiento del gatillo de avance se consigue por medio-
.de un electroimédn gobernado por un aparato de mando.
Como otra megjora convenienve del invento, el gatillo
. de avance esid dispéesto gobre un soporte apoyado de
,manera giratoria sobre el eje de rotacién de la rueda
-de maniobra y que estd unido con el micleo de hierre
.del electroimén. Gsre mejora més del invento, prevé -
.que el soporte del gatillg.reciba forma de palance og
cilante de dos bragos, unoe de cuyos brazos estd unido
-8 un disparador accionado a mano, mientras que en el
~-brazo de palance que so;:ofte. el gatillo de avance, es
%4 articulado el micleo de hierro del im#n, eventual-
-mente por intermedio de un varillaje de unidn, asf co
Mo un muelle recuperadors yonfomme a una caracteristi
~ca especialmenie importante del invento, puede el ga~
-%illo de avance presentar un borde de gobierno que —-
-coopera con ung superficie de guia gue, por ejemplo,~
puede estar digpuesta de manera estacionaris an el ar
mezén de la mdquina, resultando que;,.en dependencis
1de la posicién del borde de gobiermo del gatillo de —
-avanee respecto a la superficie de guia, el borde de
arrastre del gatvillo de avance encaja en el dentado -
de la rueds de maniobra, o bien es retirado de dicho
deniados
-#n el objeto del invento se trata de un mecanisg-
‘me de maniobra peso a paso accionado por via electro-
magnésica, que puede recibir sus impulsos a travds de
un eparato de mendo eisctrénico. von tales aparatos,
¥y a travde as potencidmeiros, se pueden regulaer, por -

-¢jemplo, de 1 hasta 2 movimientos de ajuste de avance
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Por cada pasada de rectiiicados sl mecanismo magnético

de meniobra paso a paso, puede actuar sobre un 4rbol de
tornilio sin {in que, a iravés de una rueds helicoidal,
viasmice el movimienw de avance al .accionamiento de ajus
Do e de la posicidn de aitura de la mess de trabajo o del
husillo de recuiiicar de una méquina re¢uilicadoras

“ab goclonamiento del mecanismo de maniobra contorme
al invenwo Tiene lugar en el momento de la inversién de
movimiento oe la mesa. rars wilo puede el imdn de accio

iGe- ‘nemisneod del mecanisme de maniobra realizar ung o més -
carraras, ¢ modd que el avance se realiza en la magni-
SOUd de uno O varios pasos de dienies de la rueda de mae
niobra. Uonioime gl invenio, esid el mecanisno de manig
bra doiado con un gatillo de wraccién, pero sin gatillo

1De= 08 trinque tse LOMO cunsecuencis de la presencia de un -
-borde de goblerno en el .gavillo de avance,,que coopera
.eon uns superiicie fija de guia, resulta que el gatillo
-de avance, en la posicidn de reposo, no engrana con el
-denvado de fla rueda de maniobra, de modo que el husillo

20— -0e regulacifn de altura puede ser accionado en ambas di
recciones, bien sea amano, o bien por via mecénica.

A contimuacién serd descrivo el .invento con mfs de
talle a base de un ejamplo de realizacidén ilustrado en
los dibujos adjunvos, sin por ello quedar limitado a la

25 e foma de realizacidn representadas

La fige 1 nmuestra el mecanismo de maniobra paso a
Peso conforme al invento, en la posicidn de reposo y.de
sembragade el gatiilo de avance, ¥y

la i'ig. 2, el mismo mecanismo de maniobra que en -

e lo fig. 1, oi bien al final del proceso de maniobra, en
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scontrdndose el gatilla .de avance todavid.engranado en

.el dentado de la rueda de maniobras
-al mecanismo de maniobrs contorme al invento es-

.54 constituido susvancialmente por la Tueda de manio-
«<bra 10 con el dentado 11, por el soporte 15 para el -
gatillo 14 montado sobre 41, y por el nfcleo de hierro
18 @el electroimédn 16, ariiculado al soporte del gati-
1llo g través del varillaje 1Y+ La rueda.de maniobra 10
‘ast4 montada sobre el 4rbol 12, que est4 unida con el
.gecionamiento de regulacién de la altura, por ejemplo;
-un acclionamiento de tvornillo s=in fine i soporte 13 —
del gavillo.esti soporyados asimismo sohre el eje de -
-giro 12 de la rueda ds maniobrg 10, 81 bien de mansra
giratvoria, de modo que el soporte del gatillo puede ser
-hecho bascular en torno de su punto de giro, indepen<-
,dientemente del movimiento de avance de la rueda de mg
.niobra. # soporte 15 del gatillo recibe forma de pa~—
lanca oscilanve,y estd constituido por los brazos de ~
palanca 22, 25, exvendiéndose el brazo de palanca 23 -
. Sustanciaimente en linea recia por encima del punto de

18iro Tformado por el eje de giro.de la rueda de maniobra

10, en el lado opuesto del bramo de palanca 22. in 6l

-extremo del brazo de palanca 2% del soporte del gati--
1lo, puede estar apoyado, a través de una barra de:ac-
+~0lonamiento 25 soporvada en una guia 26 correspondienw
.6e, un dispositivo de disparo 24, que es accionado g -
mano. Sobre el brazo de palanca 22 del soporte 135 del
gatillo, estd soportiado, medianie el perno de giro 15,
el gatillo de avance l4. A ciertve distancia de 4ste, -

aiaca en el exursmo del brazo de palanca 22 el varillg



-j& de accionamienvo 1Y, unido con el ndeleo de hierre
18 del imén de elevacidn 1b, agi como También un mue-
ile recuperador 21, esvando ambos articulados al brazo
de palanca 22 medianve un perno 2Us un la zona del gati
Hem L1o de avance 14 ge encuentra un cuerpo de ftope 29 con
ung superiicie 1ija de guia jus (on esta superficie de
guia 50 coopera un borde de gobierno 28 del gatillo de
avance 14, que esuf dispuesto en un saliente del gati-
;110 en el lado del perno de giro 1Y opuesto al bords —
i0em= +de arrasire 27.
dn la representsacidn mosyrada en la fig, 1, se en
cuentra el borde de arrastre 27 del gatillo de ava.zgce
14 fuera del alcance dsl denvado Il de la rueds de ’ma.-
niobra 10. #n ¢sia posicién del gatillo, se puede regu
19e= -lar el accionamiento de altura en ambas direcciones --
por medio de un voiante o de un vornillo de regulacién,
que por 1o demée no inveresan en relacién con el presen
e invenuoe al gacilio de avance 14 €8 mantenido para -
-¢llo en la posicidn dessmbragada por la cooperacidn del
X o borde de gobieimo <o y la sweriicie £ija de guia 30 =
del cusrpo ds toge 2Y. .l avance del mecanismo de ‘manio
bra conlome al invenio pueds realizarse mediante el dig
positivo disparador 24, accionado a mano, .0 con gyuda -
del elecuroimén loe Para el accionamiento a mand, £ m—
2He— oprime e¢f disparador 24 hacia abajo, con lo gue el vari
1laje de vrasmisibn 29 acwia sobre el extremo del brag~
zo de palanca 25 del soporte del gatillo, haciendo que
el soporve del gavillo bascule en torno del eje de giro
12 de la rueda de maniobra i1Ges Al mismo tiempo se des-
Bom liza el borde de gobierno 28 a lo largo de la superti-
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.@cie de guia 30 del .cuerpo de tope 2J, la cual cede ha
.aia arriba, y el borde de arrasire 2/ del gatillo de -
.avance i4 pase a engransr con el dentado 11 de la rue~
-éa de maniobra 16, de¢ modo que al seguir siendo el dis
.;parador 24 oprimido hacia abajo y, con ello, basculado
el soporte del gacvillo en el sentido opuesto al de las
manecillas del reloj, viene iugar vn avance de la rue-
:da. de maniobra 1Ge Al estar el disparador totalmente -
.oprimide hacia abajo, pusde el recorrido de avance 6 —
(véase la fig.2) ser igual a la magnitud de un paso de
;ﬁiente de 1a,ruéda de maniobra 1G. mn cuanto ;se suelta
.al disparador 24, %ira el muelle recuperador 2k, arti-
.culado al brazo de palanca 22 del soporte 13 del gati-
.110 a través del perno 20, del soporte del gatillo, hg
,¢iéndolo volver = su.posicién de partida, al mismmo tiem
PO que como consecuencia de la cooperacidn entre la su
perficie de guia % del cuerpo de tope 29 y el bords -
de gobierno 28 del gatillo de avance, es retirado el -
‘borde arrastre del dentado 11 de la rueda de maniobrs
-10, siendo retenido en esta posicidn desembragadas
Pars el acciomamiento electromagnético del mece—
.pismo de maniobra, se realigza. el avance fundsmentalmen
te del mismo modo. La bobina 17 del electroimén 16 es
.cargada con impulsos gobernados por un sparato electrd
4nico, con lo gue el nucleo de hierro 18 es atraido al
,interior del imfne Con ello es hecho bascular hasta la
-horizontel el soporte 1) del gatillo, girando de la ma
.nerg anterioymente descritve en torno del drbol de la -
ruede de maniobra, y el gavillo de avance 14 engrana -

con el horde arrastre 27 en el dentado 11 de la rueda



2o

10~

15em

20~

200~

. de maniobra, después de que, en dependencia de la COO~

peracidn entre el borde gobierno 28 y la superficie de
.guia 30 del cusrpo ds tope 29, ha tenido lugar la bas-
-culacibn del gavillo de.avance en tormo del perno de -~
-giro 15.

“l recorrido de avance, en el accionamiento magné
tico, pusde sex limivado mediante el tornillo de regu-
lacibn 51 disgpusesto en la caja que rodea a la bobing 17
~del imén, cooperando enstonces el extremo 52 del micleo
.de hierro con el tormillo de regulacifn. Sste fornillo
de regulacidén es especialmenve gpropiado para el ajuste
de precisidne

Ung vez que queda interrumpida la carga de impule-
sog de la bobina 17 del electroiman 16, cae dste y, —-
jerrastrande consigo el nfcleo de hierro 18, es hecho bas
:cular el soporte 15 del gatillo en torno del eje de gi-
-ra 12 de la rueda de maniobra, siendo devuelto a BU poO-
sicibn de parvida de acuerdo con la Tigs l. por medio -
del muelle recuperador 21 arsiculado al perno 20 del -
brazo de palanca 22 del soporte del gatillo, mientras -
que la retvirada del gatvillo del dentado de la rueda de
maniobra, &6 realiza por medio del borde de gobierno 28
dei gatillo de avance, que se desliza g lo largo de lg
superficie de guia 50 del cuerpo de tope 2l.

Como es periecvemence comprensible para los tdeni-
cos en la materia, podrdn ser introducides cuantas modi
ficaciones de tamaiio, Iomma, disposiclén y naturaleza -
de los elemenios invegrantes del invento se consideren
‘necesarios para un mejor logro de 1os rines del mismo -

sismpre que no 8s alters su essncialidad primitiva, ¥ -
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Louya deseripc:él ha sido facilivada a titulo ilustra-

tivo y no limivativo, debiéndose inserpreter los cone
.cap 508 expuestos en su m4s amplia acepcidne
. KO LA

Degcrite suficieniemente la naturaleza del objeto

~de la presente.solic¢ivud, se declara de propia y nueva

.invencidn lo conienido en las siguientes
REIVINDIGCACITIuIHAS

18, Mejoras. introducidas en los mecanismos de ma

.niobra para eb ajuste de la profundidad de paso en reg

Wificadoras .para supsrficies planas, en las que el movi

miento de avance es ftransmitvido por un gatillo de avan-

-ce embragable con el dentado de una rueda de maniobra,
.cargeterizadas porque el gasvillo de avance es accionado

smediante un eleciroiman gobernadq por un aparato de man

.doe
-2%+= Mejoras iniroducidas en los mecanismos de ma

:niobra para el ajuste de la profundidad de paso em reg

~tificadoras para superficies plands, segin se reivindi

.ca en el punvo 1, caracterizadas porgue el gatillo de
-avance se dispone ds manera.basculagble sobre un sopor
-te de gatillo apoyado de manera giratoria sobre el eje
.de giro de ia rusda de maniobra y que est4 unido con -

.el nfcleo de hierro del electroiméne

a J%e— Mejorag introducidas en los mecanismos de mg

niobra para el ajuste de la profundidad de paso en reg
.bificadoras para superficies planas, segin se reivindi
ca. en los punsosl. y/6 2, caracterizadas por consistir
.a) soporte del ga.tilio en una palancs oscilante de dos

.bragogy uno de los cuales se une con un disparador ace



cionablie a mano, mientras que ea el brazo de-_p,'alanca -
que soporta.el gatilio de avance, se articulan el micleo
de hierro del i;nén, evensualmente a través de una vari-
lla de unidén, asi como un muelle recuperador.

Hem : 4%.~ liejoras introducidas en 10s mecaunismos de ma-
niobra para ei ajuste de la profundidad de paso en rec~
tificadoras para sueriicies planas, segun se reivindi-
ca en 108 punios anteriores, caracterizadas porque el

-gatillo ds avance presenta un borde de gobierno gue coo
10— «pera con una superticie rija de guia de un cuexrpo de tQ
pe y que, en dependencia de su posicién respecto a la —
superficie de gufa, engrana con su borde de arrastre en
el denvado de la rueda de maniobra, o bien estd retira-
do de:dicho dentado.
15e- : H2.~ Mejoras-introducidas en los mecanismos de manio
'bre para el ajuste de la profundidad de paso en rectifi-
cadoras para superficies planass
@ wode ello tal y coma se describe en el cuerpo de la
pregente Memoria, se reivindica en su Nota y se represen
e ta 2 tf{tulo de ejemplo en la adjunta hoja de planos.
beta Memoria consfa deonce hojas, foliadas y meca

nografiadas a dos agpacios por una sola de sus carase

Madrid, £§ - 2- 6§
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