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KEMORIA DESCRIPTIVA
que se presenta pare unir a la solicitud
de
PATENTE DE INVENCION
formulade el 27 de diciembre de 1966, con el no 334.988
en
ESPARA
por VEINTE afios
a nomhre de DIOSGYORI-GEPGYAR, entidad hingera, estableci-
da en Iiskolo-Didsgybrvesgydr, Hungria, por:
"UNA INSTATAGION HIDRAULICA Li MANDO A DISTANCIA CON SISTE
M\ CERRADOM .-

El invento es una instalacibén hidrdulica de mando &
distancia con sistema cerrado, con la que miquinas de tra-
bajo tales como, por ejemplo, martinetes de conbragolpe, -
mnartillos de friccidn por correas o marbinetes de caida pa
ra tablas, ete., son gobernadas, después del desplazamien-
to del 6rgano de mando, de menera programable y automdtica
mente en funcidn de la posicién y del estado del Util o de

la parte de la mdquina que lleva a cabo el movimiento »prin
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Pl
cipal de mecanizacién.

Para el gobierno de diversas instalaciones y miqui-
nas de trabajo industrizles, se emplean ya desde hace mﬁ-—
cho tiempo dispositivos hidréulicos de mando a distancia.
Es caracteristico de tales dispositivos conocidos, el es-~
tar constituidos por dos o mis odmaras de trabajo de volu-
men veriable y por tuberias que comunican las cdmaras de -
trabajo. Si se varia el volumen de una cémara de trabajo =
oon ayuda de una fuerza exberior, entonces varfa asimdsmo
el voluwen de las otras cémeras de trabajo de manera go---
rrespondiente. La comunicecidn ha de ser considerads como
una unidn forzosa igwal a la que si la trasmisién del movi
miento entre las cdmras de trabajo tuviera lugar por me--
dio de una barra £ija o de un mecanismo similar. A la vez
que el desplszamiento del Organo de acclonawmiento, tiene =
lugar tembién el desplazamiento que se produce en las céms
ras de trabajo.

Los dispositivos hidrdulicos de mando a distancia -
conocidos, no son apropiados para miquinas de trebajo en =
las que el accionamiento de las partes mecanizantes o par-
tes principales tiene que ser llevado a oabo en un trans--
curso de tiempo correspondiente a la sucesién de movimien-
tos necesaria para la realizacidn de las misiones.

Bs verdad gue se conocen ya dispositivos de mando a
distancia en los que el proceso de movimientos es regulado
por un relé de tiempo eléctrico o por relds de tiempo cléc
tricos, pero en la prichtica tampoco &stos se hon acredita-
do, porque estos dispositivos constituidos por un gran ni-
mero de piezas que requieren una gran precisién de medidas,
o sea, que resulten caros, se averian ya al cabo de un bre
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ve tiempo de servicio y con frecuencia en las condiciones
de trabajo dadas -~ que no suelen preserver las partes com-
ponentes « y no son seguros en su funcionamiento. Los dis-
positivos de mando a distancia con relés de tiempo, 6316&-

mente son apropiados para llevar & cabo un proceso de wmovi

pienbo de la misma naturaleza, previamente ajustado.

En las instalaciones y miquinas de trabajo indug---
tricles resultaria a menudo ventzjoso que la posicidr y el
estado de movimiento de las partes componentes que 1lavan
a caho las fases de trabajo o mecanizaciones principﬁles,
Tueran las que en reclidad determinaran el accilonenmiento -
del dispositivo de mando, 0 sea, que la Ffijacidén del orden
de sucesibn, de la Guracidn y demds caracterfsticas tuvie-
ra lugar por los procesos y estudos de movimiento, median-~
te mando automitico. Un dispositivo'de mando de este tipo
no se conocfa hasta ahora.

Algunos de los dispositivos de mando conocidos, em-
pleados hasta ahora en las méquinas de trabsjo, por ejerm--
plo, en los martinetes de conbtragzolpe, si bien hacen posi-
ble variar la magnitud de la fuerza necesaria para lu rea-
lizacidn del proceso de trsbajo, hacen precisa, no obstan-
te, siempre la misma cantidad de enerzia para la realiza--
¢ibén del movimiento, independientemente de la maznitud de
la fuerza. Mo es conocido ningin dispositivo de nundo ca--
paz de rezular ademds de la magnitud de la fuerza, también
la cantidad de ener;fa consumida para el despliegne de la
fuerza, o sea, la cantidad de carga.

La finalidad del invenbo estriba en crear un dispo-
sitivo hidrdulico de mando a distancila tal, que con su ayu

da puede realizarse el uando de Gtiles y méquinas de traba
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Jjo en forma programable y mediante gobiefno automdtico, en
funcibén del estado y del movimienbo de la parte de la mi--
quina o Ge la parbte consbructiva gue realiza la Ifase ﬁriny
eipal de trabajo, ¥ en el que ademds de la magnitud de las
fuerzas empleadas para el accionamiento, se pueda regular
beabibn la magnitud de la eneryfa necesaria o empleada pa-
ra producir las Ifuerzas, por ejemplo, en forma de rezula--
cibn de la carge.

£l invento resuelve el problema propuesto, por el -
hecho de que en la corriente de liquido trasmitida entre -
las cémaras de trabajo a través de la conduccibn hidriuli-
ca, ostfin dispuestos un érgano que resula las relaéiones -
de volumen de las cémaras de trabajo y/o un drgano de cie-
rre que esbtablece o cierra la comunicacién entre las cémea-
ras do trabajo.

Otra caracteristica del invento estriba en qué para
el accionamiento del Srgano regulador y del Sriano de cie-
rre insertados cntre las cdmares de trabajo, prevé un Srga
no de mando aubomitico que obedece ‘a los movimientos prin-
cipoles de la parbe de la miquina o del mecanismo pucstos
en movimienbo por el accionamiento a disbancia.

Bl invembo serd discubido en sus detalles en rela--
cidn con el ejemplo de realizacidn rcpresentado en los di-
bujos.

La figura 1 es el esquema del cjemplo de realiza---
cién del dispositivo hidriulico de mendo a disbancia con =
sistema cerrado confonne al invento, aplicable a martine--
tes de conbragolpe, esquema que ilustra la posicibén normal
de reposo del dispositivo.

La figura 2 muestra el dispositivo representado en

-4 =



<3

10

€3
[

u0

Lek,07

la figura 1, o bien las partes couponentes de este disposi
tivo en un estado en &l ¢ue las partes de la mAguina que -
soporten los Gtiles de meoanizacidn, se mueven una hacia -
la obra o se encuentran en posicién oprimida una contru la
obra.

Lo figura § representa las pertes componentes del -

dispositivo en el estado en gque las parbes de la mdguins -

que reslizan la mecanizacibn se alejan una de la obxc.

La vosicién de reposo del dGispositivo ha sido ilus-
trada en la fizura 1.

A1 sirar la nglonca de meno 1 desde la posicidn cen
tral hacia la izquierda, en la direccibn de la flecha dibu
jada con trazo continuo, se rueve el &abolo 2 de la bouba,
como consecuencia de la aeeidn de vresidn de la palonca de
meno 1, hacla adslunte on contrs de lu cecibn del .welle -

situcdo en la céuars do trahejo § de la bouha (fisura 2).
L)

b

En el émbolo & se halla el agujero transversal 4 cue, & Trd

as]

vés Qel azujero lonzitudinal 5 cxistente en el &xbalo

e

ztd comunicado con la cdrora de trabajo & de la bhomba, asi

[

coro, en la nosicidn de reposo del dispositivo, ta.bién con

¢l depbsito de 1iquido 7, a través de la tuberfa 6. Un des

lozoaionto del dabolo 2 izual o mayor que o1 diduetro del

b o tul,

k3

r

asujero 4, orisina en le cdmara de trabajo O Ga la bomba -
una reduceidn del volwaen, lo que tiene como consscucncia

¢l que se produzca una soprepresidn on la tuberia © acopla
da & la cdmers do trabajo & de la bouba. T sobrepresiln -
producida desplaza ¢l &ibolo 10, despluzzble en ¢l cilin--
dro de travajo 9 gque asegurd el cecionaadento o distancia,
con Lo zue la corvedera noumétlca 1l jueda ajustada en la

posicidn de 2scgpe en conbre de la wccibn del muelle (figu
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ra 2), lo gue tiene como consscuencia quo el Cmbolo neusid-
tico del cilindro de brabajo, mentenido en la posicidn cen
trol modiante muelles en la situceibn de roposo del dispo-
gitivo, corre & la corredera principal 1§ en la direcciln
de la flecha dibujada con trazo continuo. Al desplezirse -
le corredera »nrincipal 15, afluye el azente propulsor pro-’
cedente de la conduccidn principael de presibén 14, pasaondo
por lo ranure cnular cxisbente en la envolvente de la co=-
rreders principal 13 por enciaa del carro portadbiles supe
rior 15. Bl éubolo 17 del c¢ilindro 16 compensador de velu-
men, insertado cn le tuberfa 8, no puede desplazarse dehi-
do & la sobrepresidn produsida por efecto de la roduccidn
de volumen que he tenido luser en le cawara de trabajo 3 -
de 1a bouba, ya que su posicidn, en el caso de una sobre--
presidn, csté delerminada por la posicidn inicial del ca--
rro portaitiles suverior 13. Bl carro poz%aﬁfiles superior
15 se pone en movimiento en la direccibén de la flecha de -
trazo continuo, mientras que el carro nortaltiles inferior
19 lo hace en cambio en la direccidn opuesta. Durante el -
moviniento descendente del carro portalGtiles superior 15,
sira 1l palanca de rando 18 en direccién de la flecha de =
trazo continuo, bajo la accidn de la fuerza de un muelle.
Mientras la palanca de mano 1 es sostenida en posi-
¢ibn invariable, y durante el movimiento descendentbe del -
carro porbadtiles superior 15, hace el auelle de recupera-
cién de la correders ncumitica 1l retroceder conbinuamente
a2l émbolo 10 hacia la posicidn rcpresentada cn la figura 1,
puesto que el dmbolo 17 obedece al movimiento de la »nulen-

ca de mando 18, reduciéndose asi la sobreprosibn en lu tu-

beria 8. El émbolo 10 sigue moviéndose hacia atrds, hasta
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que choca conbra la pared posterior del cilindro de braba-
jo. Entretanto comunica la corredera neumética 1l la con--
duceidn principal de presidn 14 con la cémera superior del
¢ilindro neumftico de trabajo 12, de mode que la corredera
principal 13 vuelve a su posiocidn cembral del comienzo, g

sando la carza. Bl ézbolo 17 permanece cn la posicibn de--

terainada por el tope de la pzlanca de .ono 1.

3n el sentido de¢ lo explicado mds arriba, depende -
el mmndo de expsnsidn del cilindro del carro portaltiles -
superior 15, del recorrido de dicho carro portadbiles supe
rior 15. Despuds de cerrada la admisién, se produce expan-
gifn en ¢l espacio del eilindro por encimn del émbolo del
carro portaltiles superior 15, mientras gquc on la parte --
del espacio del cilindro situada por debajo del émbolo se
produce compresidn. La unidn entre el ésbolo 17 y la palan
ca de mendo 18 cesa en la posicién de punto muerto voste--
rior del émbolo 10, es decir, que la medida de la energia
de percusidn de la mfquine depende del desplazumicnto de la
palanca de @mano l.

Si se mantiene ls palanca de mano 1 en su posicidn
representada en la fizura 2, entoneces permanccen los carros
portalitiles 15 ¥ 19 en la posicién de unido uno con otxa.

A efcctos de abrir los carros portadtiles 15 y 19,
@s hecha zirar la palanca de tano 1 haeis la derecha, has-
ta mis alld de la posicién cenbral, en la direccidn de la
flocha dibujada con linea de trazos, con lo gue ¢n la odms
ra de travejo Ja de la bouwbe del lado derechio s¢ degarro--
1lla un procsso que concuerda con el proceso gue btiene lu--
zar en la céuera de trabajo 3 de la bouba del lado iz quier

do (figura 3). Bn la cimarc de trobajo 3a ¥y en la tuberia
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20 se establece una sobrepresidn. Cuando el carro porbadti
les superior 15 se encuentra en su posicibn de punto muer-
to inferior, entonces se hella la corredera 24, ¢ue se -mue
ve en la ocaja de corredera 2L, en su posicidn de punto ~--
muerto del lado izquierdo. Le corredera 22 obedece conti--
nuanenke a la palanca de mando 18 en su movimiento. Le po-
sicidn espacial respecto a la palanca de mando 10, s¢ npue-
de ajustar de acuerdo con las exigencias con ayuda del-tqg
nillo de rezulacidén R4. La corredera 22 montiene, durante

su posicidn de punto muerto del lado izquierdo, cerrada la
abortura de paso 25, con lo que la sobrepresidn producida

en la cfmara de trabajo 3a de la bomba pasa al cilindro de
trabajo 26, cuyo émbolo 27 corre a la corredera neumdbica

28 & su posicién de escape. Gomo consecuencia de este pro-
ceso desplaza el cilindro neumético de trabajo 12 a la co-
rredera principal 15 hacia abajo. Ahora escapa el agente -
propulsor contenido en el espacio de por encima del émbolo
del carro portaltiles superior 15, pasando por el sistema

central de agujeros do la corredera principal 13, wmientras
que al espacio del cilindro por debajo del &:abolo afiuye =~
nuevo agente propulsor desde la conduccidn prinecipal de --
presidn l4. Bajo la accidn de este agente propulsor se Do-
ne el carro portaltiles superior 15 en marcha hacia arriba
Influida por este movimiento, gira tewbién la polenca de -
mando 18 en la direccién designada con la flecha dibujada

con lineas de trazos y, por consiguiente, se mueve asimis-
mo la correders 22 continuamente hacia su posicidn extrema
de punto muerto del lado derecho. La corredera &2 abre du-
rante su desplazamiento la sbertura de paso &b.

Le corredera neumitica 28, o bien su muelle, empuja

ﬂa-



al émbolo 27 devolviéndolo a su posicidn iniciel, mientras
que el liguido desplazado entretanto fluye a través de la

tuberia 20, de la abertura de poso 25, asi como de la tﬁyg
ria 6, pasgando al depbsito de liguido 7. Este proceso 58 -

desarrolla antes de ser alcanzada la posicidn de punto muex

[47]

to superior del carro portadtiles superior 15. ILa conmﬁta«
" cibn a un lugar puesto en relacidn con la posicidn del va-
rro portaldtiles superior, puede ajustarse con ayuda Gsl --
tornillo de regulacién 24. Como consecuencia de la conauta
10 cidén, carga la corredera neumdtica 28 cl espacio inferior
del cilindro neumitico de trabajo 12, y de este modo es lle
vade la corredera principal 13 a la posicién central pof -
Yos muellesg incorporados. Como consecuencia de este proce-
s0, se inberrumpe la comunicacidn entre ¢l espacio de por
15 encima del éubolo del carro porbaltiles superior 15 y de =
la ranura de cscape, v la enerzfa cinética de los carros -
portaltiles 15 v 19 es consumida por la compresidn que se
establece en el espacio de vor encime del &mbolo del carro
portafitiles superior 15. Ta medida del frenado, por consi-
o) guicnbe, es rezulable con syuds del tornillo de regulacidn
e
Ias pdérdidas por fugas son compensadas en la posl--
cibn de reposo del sistema desde el depdsito de 1fquido 7.
Bn ol caso de ser tratades piezas de trabajo confec
2h clonables en grandes series, pueden monbarse delante de la
palanca de manc 1 topes 28 de posicidén regulable, que limi
tan el movimiento y estén soportados por muelles.
Las ventajus mfs loporbtantes del dispositivo confor
me al invento, son las siguientes:

30 Con ayuda de las posiciones derivables de los movi-

1-2.67 - 9 -



mientos principales de la mfiguina producidos mediante ac--
cionamiento a distancia, se pueden eliminar los movimien--
tos principales de la miquina y originarse une variacién -

en la accidn generadora del movimiento principal.

H

5 El dispositivo hidrfulico de mando a distancia es

t

apropiado para el accionamiento de mertinetes de vapor o

mecénicos con funcionamiento neumftico, para el gobiernc
de martillos de friceidn accionados por correas o marbine-
tes de caida pars bablas, etc.
10 Se puede conseguir un gran shorro de energla y lle-
var a cabo una regulacidn automitica de la admisidn.
Hediente la limitacidn de la posicién extrems exbe-
rior de la palanca de mano mediants un tope, puede ser de-
terminada de anbemono la medida de la energla de percusidn
15 necesaria para el acabado de las diversas piezas de traba-
jo. Lo magnitud de los golpes es programable antes del co-
mienzo del proceso de trabajo, pero bambién variable por -
el operario duranbe la realizacidn del trabajo.
El invento no estd limitado a la forma de realiza--
20 ¢ldén de las partes componentes explicadas a manera de ejem
plo. El radio de accibn de la proteccidn del invento no va
ria si diches partes componentes son sustituidé.s por obtras

de igual misibn y accibn, perc de otra forma de realizacidn.

NoTA

&b Los puntos de invencidn, propia y nueva, que se pre
sentan para que sean objeto de esta solicitud de Patente -
de Invenoién en Espafia, por VGEINTE afios, son los siguien=-

1.2.67 o - 10 -
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12, = Una instalacibn hidréulica de mando &« disten-

teg:

cia con sistema cerrade, caracterizads por estar provisto
en la corriente de lfquido que trasmibte la conduceidn hi--

drfulica entre las cdmaras de trabajo, de un frgano yue re

gula las relaciones de volumen de las ofmeras de trabajo -

yjo de w brgano de cierre gue csbadlece o interrumpe la -
comunicacién entre las cémaras de trabajo. e

22, = Una instalaocibn hidrfulica de mundo a distan-
cia de acuerdo con la reivindicacién 1, caracterizada por-
que para ¢l aceionamiento del brpano de regulacidn y del -
broeno de elerre insertados enbre las cdumaras de trabejo,
esté provisto de un frgeno de monde awbomftico que obedoc
los movimientos principsles de la parte de la méguina o --
del mecanismo puestos en movimiento vor el accionamiento &
distanciae.

32, - Una instalacién hidrfulica de mande & distan-
oiu con sistems cerrado.

Tal y como se ha descrito en la Memoria que antece-
de, represenbado en los dibujos que se acompaiian ¥ con los
fines que se hun especificado.

Ests Memoriu consta de onoe hojas escritas a miqui-
na por una sola de sus caras. 7 FEB. 196%

Madrid,

- 11 -
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