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PATENTE
DE
INVENCION

por "PERFECCIONAMIENTOS EN MAQUINAS FRESADORAS COPIADCHAS
SERVODIRIGIDAS", a favor de la firma alemana FRIEDRICH
DECKEL, PRAZISIONS HMECHANIK & MASCHINENBAU, residente en
8 MUNCHEN 25 (Alemania), Plinganserstr, 150.
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VEMORTA DESCRIPTTVA

Ta invencién se refiere a una méquina fresadora
copiadore en la que el carro portador del {itil y del
palpador, preferentemente con gyuda de un pantdégrazfo,
eég accionado a mano con cbjeto de realizar el acabado de
plezag de trabajo previamente preparadas por fresado, &
tenor de las medidas explorades antes por €l palpador.
51 se desea disminuir las fuerzas de avence aplicedas a

meno pera fresas virutas meyores sin esfuerzo excesivo,
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la mejor menera de lorarlo es inbtercalar una servodiree
oibn, Ademfs, resulten eprecisbles ventajas sl con esta
direccién juntemente con el miewbro de mando del trens-
misor de mando y €l dedo pdlpador formado como oontacio
rigido, estén wituemente unidos dos elementos de cons -
truceién separados, por medio de una pieza de acoplamien
to alojade en una gufa autosoporteda, resultendo asi,
la posibilidad de dejar esencialmente inslterada la mée
quina copiadore acclonada directamente a mano y trens =~
formarla, por adicidén de pocas pilezas, en una miguina de
coplar menuael indirecta, esto es, servedirigida.
Segln esto, el invento se refiere a una méquina
fresadora copladora servodirigida, accionada a meno,
con wn trensmisor de meando colocado sobre el soporte del
husillo del Gtil y con un dedo pelpador, preferiblemente
sugtituible, enlazado con este para palper €l modelo,
que estd formado como contactor rigido y una pleza sepa-
rada del miembro de mendo del transmlsor de mando, con
lo cusl el palpador y €l miembro de mendo estén nutuanen
te enlezados mediente una pieza de accplamiento alojeda
en una gula autosoportada.
Segln la invencidn, la pieza de acoplamiento oons
ta de una palanca de dos brazos que por un lado, lleva
el palpador y por el otro, una pleza de conexidn enlaza-
ble con €l miembro de mando del transmisor de mendo y sQ
bre une palenca oscilambte en una pileza de apoyo sblida -

mente fijeda el porte-fitil, yue presenta una .sbertura de
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alojemiento pera el transmisor de mando, apoyado movible.
en pleno horiz antal. La zona de movimiento gue la sopoxj"-\f

te, es extraordinarismente reducida; corresponde a las
dimengiones del mienbro de mando del transmisor de man -

do., Basado e esto, no tiene importencia que en el momen

. to de una conduceién rectilinea de la pieza de acoplamien

to en wn pleno horizontel, se presenten evoluciones eir -
culares alrededor de ambos ejes verticeles de la palancé
oscilente, o bien de la palanca de dos brazos, Por inser-.
¢ién del transmisor de mendo de la abertura de alojamien~
to del brazo de aspoyo fijado al porta-dtil y por enlace
del elemento de conexibén de la pieza de acoplamiento con
el miembro de mendo del trsnsmisor de mendo, la méquina
copladora queda adaptada para la servodireccidn.

Si ge trata de un iransmisor de mando trabajando en
tres dimensiones, eatonces, segln caracteristicas ulterior
de la invencibn, la palenca de dos brazos se dispone des-
plazeble sobre su eje, en direccibn vertical.

Si se desea trabajar sin servodireceién y accilonar
el 0til directawente a meno, para ejecutar el Gltimo aca-
bado de precisibn, se suprime la libre movilidad del so ~
porte del palpador para consegulr el acoplamiento sin jue
go de palpador y dtil. Esto se verifica insertendo un elg
uento de retencidn en la abertura de alojamiento para el
trensmisor de mando despuds de quiter este, con 1o cual
el elemento de oonexidén de la palanca de dos brazos se en

laza fuertemente con la pieza de apoyo, quedando asi fija
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da con respecto al porta-Qitil.

Para acebados de precisidén con el dtil movido direc
tamente & meno, la pleza a elaborar y el modelo permane'cen
inmbviles. Si pera este sistema de trebajo se gulere c_on-;
servar tembién el funcionemiento servo-dirigido, es evi -
dentemente necesario en el acsbado de precisidn, sepa‘rélnj
del porte-(til los impulsos dirigidos del transuisor de
mando, para que egte no dificulte ni bloguee el movimien-
to directo a meno del porta-itil. Es més ventajoso dispo-
ner ¢l movimiento servo-dirigido de la pleza a elsborar,
Luego se sujeta del modo conocido el porte-til para tre-
bajos servodirigidos contra la bancada d.é le wdquina, pa-
ra inferrumpir su movilided libre en tres coordenadas,
que en este caso, solo eg necesaria para acabados de pre-
cisidn,

Otras ceracteristicas del lavento se deducen sl des
cribir un ejemplo de ejecucidn representado en el dibujo
conjuntanente con las reivindlcaciones,

Las figures representan

Ie figura 1 y 2, una mAguina fresadora copiadora
vista de frenie en alzado y en planta,

La figure 3 y 4, una pleza de apoyo fijable, vista
de frente y en planta.

La figwa 5, un corte por la linea V-V de la figu-
ra 3.

La figura 6 un corte por la linea VI-VI de las fi-

guras 3y 4.
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Las figuras 7 y 8, cortes por la linea VII-VII -
de la figura 4.

En el estativo 10 de unae fresadora copiadora se ‘
puede desplazar verticalmente una consola 12 por medic '
de wn volante 14 y un hidromotor 16. Ajustable verticel
mente con el volente 18, la consola 12 lleva une mesa d‘."e.
sujecidn 24 para la pileza de trebajo. Dicha mesa es d.efs‘l-é_'-
plazable segin las coordenadas horizonteles por me‘fi.:i.o._~ .
de los volambes 26, 28 o bien por los hidromotores 30,
32 y arragstra con ello, en dichas dos direcciones, wna
mesa de remolque 34 en forma de platina cruzada, sobre
la cual se sujeta el modelo y que a su vez, descansa so-
bre la mesa de nodelo 20,

Sobre las mesas 20, 24 esta dispuesto un portafliti
les 36 que es degplazable y gulado en tres direcciones
coordenadas, paralelamente a si uismo. Las particularida
deg de estam direcciones son conocidas; dado gue para la
presente relacién no tiene importancia, no serdn deseri-
tas ocon més extensidn. El porte-0til 36 soporta una fre-
ga 38 impulsads por un motor 40 con transmisidn por co -
rrea. Egta sélidasente wnido &l estativo 10 por medio de
w1 soporte desuonteble 42 atormnillado a dicho estativo
10, con lo cual su libre degplazemiento se eleva & tres
coordenadas,

Adends, el porte-Gtil 36 estd sujeto a un brazo
goporte 44 (figura 4,8) por medio de un tormillo 50 y

un perno 48 de fhoil desembrague mediante los dos torni
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los de sujecidén 46 y aprisionsble contra sl perno 48 con

i

los tornillos de sujecidn 52. Sobre el brazo 44 esta
atornillada wna brida anular 54 que estd hundide y lleva-:
w bornillo de fijacidn 56. En esta brida anular estén
dispuestos, intercembiables, un transmisor de mando 58 "
(figura 7) o un tepén 60 (figura 8); se aseguran median- .
te el tomillo de fijacibn 56.

El brazo soporte 44 lleva, sobre pernos enclavi - -
jados 62 (figura 6), cojinetes axisles 64 y cojinetes de
agujas 66, una pelanca oscilante 68 en la cual esté alo-
jeda una palenca de dos brazos T2, osoilante alrededor
de un 4j4 70 y desplazable axialmente en una guia de bo-
las T4. Vicha palenca presenta, ea un extremo (figura 5)
un talaedro 78 hendido, provisto de un tornillo de fija -
cibén 76 para wn dispositivo palpador 80 yue en su parte
superior lleve una pleza de unidn 82 para el enlace con
el pantdgrafo representado en las figuras 1 y 2. kn el
otro extremo de la palance de dos brezos 72, se ha pre-
visto un teladro 86 en el que esté_ enclavijado un perno
88, odnico en su extremo superior y teladrado Longitu -
dinelmente, yue se inserta algo centrado en la brida anu
lar 54. ¥1 perno 88, estd unido mediante el tormillo 90,
gegin la Figura 7, con el miembro de mendo 92 del trans-
misor de mendo 58 y, segun la figura 8, con el tapén 60,
representendo smbos un taladro cbnico.

Los movimientos inicliados a mano en €l volante 94

(figura 1) del pantdgrafo, se trausmiten al dispositivo

) timew gyy
sy
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palpador 80 por medio de la pieza de unién 82, De aqui, .
en el caso de la figura 7, en la que el porte-ftil 36

estd fijedo por el soporte 42, dichos movimientos pasen,
con ayuda de la palanca de dos brazos 72, libremente mo-~

vible en {res coordenadas, el miembro de mendo 92 del

~ transmisor de mendo 58 que, a su vez, maniobra en conse-. -

cuencia los tres hidromotores 16, 30 y 32, los cuales im .
parten a la pieza a elaborar y al modelo, lLos movimien.'—»
tog de avance requeridos. (No estén representados, la
instalacidén de bombas necesarias para hidropropulsién y
sus conexiones con log motores 16, 3V y 32 y con el trans
misor de mando 58).

En el caso de la figura 8, por el contrario, en el
gque desmoutado €l soporte 42 y quedendo por lo tanto, li-
breuente mévil €l porta-Gtil 36, los woviaientos del dis-
positivo palpador 80 y las fuerzas necesarias para el
avence del (il por medio del tapbn 60, pesan sin juego,
al brazo soporte 44 y, estando este Fijado al porta-util
36, llegan al Gtil 38.
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NOTA

Descrito el objeto del presente invento, se de=
claran nuevas y de gropia invencidn las siguientes reivindi-
caciones con prioridad de la demanda de patente alemana n@

D 51143 Ib/49b del 2L de Sepbiembre de 1.966.

1. Perfeccionamientos en maquinas fresadoras co=
piadoras servodirigidas del tipo que son maniobradas a mano,
con un transmisor de mando situado sobre el soporte del
husillo del @til y con un dedo palpador, de preferencias sus-
tituible, enlazado con éste para palpar el modelo y un cle-
mento de construccidn separado del miembro de mando del
transmisor de mando, en donde el palpador y el miembro de
mando estan enlazados entre si mediante una pieza de aco=
plamiento alojada en una guia autosoportada, ceracterigza~
dos porque la pieza de acoplamiento consta de ung palance
(72) de dos brazos, que lleva por un lado el palpador (80)
¥ por el otro lado una parte de conexidn (88) enlazable
solidariamente con el miembro de mando (92) del transmisor
de mando (58) y estd alojada movilmente en planos horizon-
tales sobfe unag palanca oscilante (68) en un brazo sopor-
te (44) insertable solidariamente en un portedtil (36), ou~
yo ﬁrazo muestra una abertura de alojamiento (54) para el

transmisor de mando (58).




2. Perfeccionamientos, segun la reivindicacidn
1, caracterizados porque lg palanca de dos brazos (72) ‘es

desplazable en direccién vertical sobre su eje (70).

3¢ Perfeccionamientos, segin la reivindicacidn

5. - 16 2, caracterizados por una parte de retencidn (60) reem-
plazable en la gbertura de alojamiento para el transmisnr

de mando (58), pars inmovilizar la parte de retencidn (88)

contra la parte de soporte (44),

4. Perfeccionamientos, segun la reivindicacidn

10. 1l o una de las siguientes, caracterizados porgue el sopor-—
te del husillo del util, como es conocids, es un carro (36)
desplazable paralelemente a si mismo en tres coordenadas,
el cual es fijable contra el armazén de la maquina (10), y
porque el transmisor de mando (58) se halla enlazado con

15, 1los motores de accionamiento (16, 30, 32) para el movimiento |
del soporte de la pieza de trébajo (24) y del soporte del
modelo (34).

5. Perfeccionamientos en maquinas fresadoras copia-

doras servodirigidas,

20. Segin se describe y reivindica en la presente memo-

ria descriptiva que consta de 9 pdginas foliadas y escritas a
maquing por una sola cara, ¥y scompafiadas de los dibujos regla- .

mentariog.

Nadrids, a 2Q de Septiemhre de 1.967

Hemedes disk RODRGUEZ
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