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"MEMORIA DESCRIPTIVA

Hasta el presente son conocidos en Espafis diversos
tipos de dispositivos de mendo de avances, pero la invenocidén
que se describe en esta memoria, desarrollade refientemente
con exito en el extrenjero, tisne novedades, innovaciones ¥y
mejoras que la diferencian totalmente de las demas, no sdlo

por su disefio y funcionamiento, sino tambien por la plurali-
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dad de sus aplicaciones. Seguidémente i;dicamos algunas de
las caractef{sticas diferenciales:

a) El dispositivo por si mismo constituye wn gru
po o conjunto autonomo de uso variavle, que se pusde colo-
car en cpalquier posicion: horizontal, vertical 0 inclina-
do, ¥ entualquier tipo de maguings: taladradora, mandring=-
doram, fresadore, roscadora, torno, etc. Tisne funcionamiento
independiente y se acopla en cualquier maguine y lugar don-
de se requieran avances de magnitud y direccion variables.

b) Lleva siempre dos motores con funcidén concre-
ta: uno de los motores da lﬁgar a los avances lentos y el
otro a los avances rapidos. '

¢) Lleva un mecanbsmo electromecanico interno,
que garantiza la elasticidad mecanica, cuando se sobrepasa
el par de toreidén prereglado para el eje de salida, Pero
la gren noveded de esta disposicién reside en quen instan-
taneemente a la superacién del par, se detiene el motor
que actuaba en aguel momento, lo que evita el deterioro de
los mecanismos.

d) Los avances lentos son variables previo inter-
cembio de engrenes en el mecanismo, pero por afiadidura y
ésta es otra de las mayores novedades, también los avances
répidos son variables previo intercembio de dos engranes
distintos de los_anxeriores y situados cerca del eje dé
salida.

Das antedichas novedades son las principales,
pues el nuevo dispositivo aporta también otras, que se de—

tgllan en la descripcidén que sigue, y que sumsdas & las in
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dicadas, implican que el nuevo dispositivo tiene caracterds-
ticas y ventajas no conocidas en Espafia que la hacen merece-
dore de la patents que se solicita.

Con el fin de facilijar la explicacion, se acompa-
fign a la presente memoria, unas laminas de dibujos en las que
ge hs representado un caso de realizacién que se clta a i~
tulo de ejemplo. Hoja 19~ Fig 1. Seccién longitudinal del dig
positivo. Hoja 22— Fig 2. Seceidn transversal del dispositivo
y Fig 3 una vista parcial de la zona de log fines de carrera
eléctricos. Hoja 3¢ Fig 4. Otra seccion transversal del dig=-
positivo,

El dispositivo ¥iene un eje de salida n? 20 que pue-
de girar en los dos sentidos de giro, y en ambos, el numero de
revoluciones es diferente si actuas, bien el motor que llamare-
mos de gvences lentos, bien el motor que llamaremos de avances
répidos} Por sfiadidura, tanto en los avances lentos como inde-
pendientemente en los avances rapidos, hay posibilidad de va -
riar el valor del avance, 10 que se consigue int ercambiando
sus respectivos engrenes. EL dispositivo en si, termina en su
eje de salida, que gira gucesivamente en diferentes sentidos
de giro y con diferente regimenes de velocidad, y para conse-
guir los avances en la maquina eh la que se haya aplicado el
dispositivo, el eje de sallda hay que empelmar, por ejemplo
a un ejen o husillo roscado actuando sobre una tuerca, pero
todos estos mecanismos o similares,. son aparte del dispositivo
y no entran por tanto en esta descripcidn.

Primersmente se describe la fase de actuacion del

motor de avence lento. En el eje de dicho motor esté fijado
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‘¢l engrane n® 1, que accions al engrane n? 2 fijado en un ex-

tremo del eje n? 3, en ouyo extremo esté fijado el engrene n®
4, Este dltimo acclons al engrane n? 5, que gira libremente en
el eje n? 6, peroc solidariemente con el engrane nf ;. Este ul-
$imo acciona al engrane n? 3, que girs 1ibremenfe~sobre el eje
ne 9, pero solidariameniejeon el engrane n2 10, gque & su vez
acciong gl engrane n® 11 fijado en un extremo del eje n? 12,
que en su parte medis tlene un filete helicoidal que enérena
con la rueda n? 13. Esta rueda tiene vaciados practicados en
su zona media, ‘en los que llevales engranes diferenciales n914,
los cuales, rodando periferlcamente ‘sobre el engrane n¢ 15, que

en esta fase esta inmovilizado, transmiten su giro al engrane

n? 16 fijado en el e¢je n? 17. En el otro extremo de dicho eje

esté fijado el engrane n? 18 que acciona al engrane n? 18 fi-
Jjado en el eje de salida'finalrnﬂ 20, que en lg fase &escripta
en estos parrafos girara con el regimen de velocidad que da
lugar & los avances lentos. Los engranes de recamblo para va-
riar los agences lentos son los nimeros 4, 5, 7, 8, 10, ¥ 11,
A continumcidén se describe la fase de actuamcidén del
motor de avance répido. En el eje de salide del cltado motor
repido esta fijedo el engrane n? 15, que acciona a los engra—
nes diferenciales n? 14, que a su vez accionan al engrene n? 16 -
montado en el eje nﬂ 17. A partir de este eje, y hasta el eje
de salide finsl n? 20, el mecenismo es el mismo descripto en
el parrafo ultimo de la fase enterior, con la unica diferencia
de que dicho eje de salide giraragn ésta fase con un regimen
de velocidad que da lugar a los avances rapidos. Los engranes
de recembio pars variar el valor del avance rapido son los ni-

meros 18 y 19:
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Eg aecir que las dos tases (avance lento y avance
rapido) se diferencian en que toman el acclonsmiento de dife
rente motor y tawbién en que el mecanismo inicial es indepen
diente en las dos fases, aunque el mecanismo final se gprove
chs, Bn cémun para embes.

En lgs d9s fases, el motor correspondiente puede
glrar en gmbos sentides, lo que ds lugsr a que el avence sea
en ung direccidn o en la inversa.

Seguidamente describimos el mecenismo eldstico que
protege al dispositivo cuando se sobrepasa el par de torsidn
prereglado. Estando funcionando la fase de avance lento, &l
gumente$ el par de torsidn del eje de salida a causa de ano-
mslia en el trabajo o por topar con slgun limlite, el giro de
le rueda n® 13 se detiene por imperativo de dicha anomelia o
limite. Pero como el eje con filete helicoidal n® 12, sigue
girendo por acciﬁn del motor de avances lentos, dicho filete
helicoldel se enrosca en la ruede inmovilizeda, desplazandose
exialmente el eje n? 12 en una direccién o en otra (segin sea
el sentido de giro del motor). Este desplazamiento axial pro-
whes que el eje-rétula N& 21 balancee sobre la cebeze esférica
de su zona media, 1o que & su vez provoca desplazamiento axial
del eje n? 22, en contreposicidén con el resorte antegoniste
n? 23. De tensidn de este resorte puede ser regulade por medio
de la tuerca n? 24, siendo este le formm de regular el per de
torsién del dispositivo. El citedo desplazemiernto del eje nf 22,
y por medio de les arandelas fijadas en el mismo, nimercs 25 y
26, acciona al sisteme de palanquitas numeros 27 y 28, que &

su vez accionan a loe fines de carrers electricos numercs 29
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¥ 30. Estos fines de cerrera mendan en ese momento lg deten—

citn instentenee del motor de avence lento que estaha actuan
do en la fase vigente, con lo que se consigue ei fin perse -
guido de profeger el mecenismo del dispositivo contra los ex
cesos en el par de torsidn. Se hace noter que segun sea el
sentido de giro del motor, schian le erendelas, palanquitas y
fin de carrera electrico, bien los situsfios a la izquierda °
bien los situados a la derecha, pero ne todos a ls vez. Este
mismo sisteme se puede usar tembién para imvertir el sentido
de giro del motor de avances lentos en @ez de defenerlo, con
lo que ademgs de proteger el mecanismo, se consigue un gutoma-
tismo de decuencias de un ciclo determinado.

El dispositivo objeto de este descripeion, puede ser
llevado & la préctica en otras rormss de realizacidn que di-
fileran en detalle de lg indicada a titulo de ejemplo, a lgs
cuales alcanzard iguslmente la proteccién que se solicita.Fo-
drd pués construirse en cualquier forms y tamefio y con los ma~-
teyiales mas adecundos, por quedar todo ello comprendido en el

espiritu de las reivindicaciones.

o e e e s e e s

Descrito el dispositive que se declare como. no divul-
gado en Espeila, la Patente de Introduccidn que 36 golicita re -
caeréd sobre las siguientes reivindicaciones:

1.~ Dispositivo de mando de avances ceracterizado por
ser de funcionemiento independiente ¥ autonomo, acopleble g
cualquier tipo de méquina que requiers gvances de megnitud y.

direccidn variebles y colocable en cualquier poeicidn horizontal
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vertical o inclineds y también por llever siempre dos moto-

res de funcidén concreta: uno pars avances lentos y otro pare
avences repidos, pudiendo ambos mofcres girar en log dos sen
tidos para consegulr avences en una direccién determinada o
en le direceidén inversa. Carescterizado tambien porgue el giro
del motor de avénces lentos y por medio del engrane montmdo
en su eje y a través de varios ejes y engranes intermedios,
se transmite & un eje que en su zoné media lleva dentado he-
licoidel, que a su vez transmite girc a una rueda dentada he-
licoidal, la cual tiene unos vatiados en los cuales se alojan

dos juegos de engranes diferencieles, que $rensmiten giro al

" eje de salida finsl a $raves de un eje y tres engranes inter-

medios, siendo esta la cadéna cinematica de lg fase de avan—
ces lentos. Ceracterizado también por el giro transmifido
desde el motor de svances rapidos y por medio del engrane mon
tado en su eje, a los dos juegos de engranes diferenciales,
que a su vez trensmiten giro el eje de salida final, a traveés
de un eje y tres engranes intermedios, siendo esta la cadena
cinematica de la fase de avances rapidos. Caraéterizado tan~-
bién por llevar un mecenismos electromecenico pars defender
el dispositivo cuando se sobrepess el par de torsidn prere-
£lado y que funciona & consecuencia de la inmoiilidad de la
rusde dentada motivada por el aumento del per, lo que 4a lu-
gar & un desplazamiento axial del eje con dentado helicoidal
que & su vez y por medio de un eje-rotula, provoca un des -
plezemiento axiel similar en el eje que : cporta un resorte
antagonista, resorte que sirve para regular el par de tor-

gidén por medio de una tuerca, y el desplazamiento del ultimo
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eje, por mediacidén de dos erendelas fijadgs a dicho eje y
tambien por medio de unas pralenquitas, repercute en una ac -’
cién sobre uno de los fines de carrera electricos, lo que
pfovoca la detencidén inmediasts del motor de avances lentos,
con 1o que se consigue el fin perseguido de defender el dig
Dositivo contra excesos en el par de torsidn.

| 2.~ Dispositivo de mando de avances segin reivine-
dicecion anterior y caracterizado porgue el avance rapido
0 de magnitud meyor, que es accionado por el motor de evan
ces répidos; no es constante sino varieble a volunted, por

medio de dos engranes intercambiables, uno de ellos fijado

‘en la zona media del eje de salida final y el otro en uno

de los extremos del eje intermedisrio que recibe movimiento
de los dos Jjuegos de engranes diferencisles & través de otro
engrene no intercambicble fijado en el extremo opuesto del
eje intermediarid. Caracterizado teubién porque la citada
pareja de engrsnes intercambisbles que varia la magnitud del
avance rapido, es independiente de loe otros seis éngranes
de intercambio que tambien lleva el dispositivo, pero que
tienen un objeto diferente consistents en varisr 1a nagni-
tud del avance lento, estando estos ultimos fijedos en los
ejes intermedisrios que son accionados por el motor de even~
ces lentos. Caracterizado tambien porque ademas de la inde-

DPendencia entre los dos sistemas de engranes intercambigbles,

. uno pera verier el avance repido y el otro pars variar el

avance lento, es tembien independiente el acceso a dichos
sistemas a traves de tapas y soportes diferentes situadas

en lugar distinto.



3.~ " DISPOSITIVO DE MANDO DE AVANCES ", segin
relvindicaciones anteriores, de conformidad en un todo,
en 1o esencirl y en los fines industriales descriptos en
la presente memoria y en los graficos de los planos que
se adjuntan, para su mejor comprensiodn.

Este memoria consta de NUEVE hojas escritss 6

mecenografiadas por una sola cerz a doble espacio.
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