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PATENTE
DE
INVENCION

a favor de Don Jaime VIADER GUBAU, de nacionalidad
espafiola, residente en Mataré fBarcelona), calle Gaudi,
11, por "MECANISMO COPIADOR EN PLANC Y RELIEVE",

MEMORIA DESCRIPTIVA

El objeto de la presente invencidn, lo cons-
tituye un mecanismo copiador en plano y relieve, gque
como su nombre indica, reproduce no g6lo configuracio-
nes supefficiales, sino también, cualesquiera elementos
en relieve, con lo cual se amplia notablemente el cam~
po operativo de este tipo de mecanismo.

Como es sablido, estos mecanismos se fundan en
una estructuracién bésica que mediente un paralelogramo
articulado, consigue que los movimientos de uno de sus

vértices, en el cual figura el correspondiente palpador,
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sean fielmente reproducidos por un punzén activo, el
cual efectia un disefio totzlmente equivalente al re-
corrido por el palpador en cuestién. ‘

Esta pieza activa, se halla ubiceda en otro
yértice del referido paralelogramo, el cuel, a causa
de sus propiedades geroméiricas, determina la perfecta
correspondencia entre ambos movimientos fundamentales,

En el caso presente, la caracteristica funda-
mental, estriba en la importante innovacibén de permitir
la copia de elementos en relieve, hecho gue se debe a la
posibilidad de basculacidén del conjunto con relacibn a
un eje horizontal, con 1o que los posibles movimientos,
gdquieren un grado suplementario de libertad que propor-
clone la incuestionable ventaja ya referidea.

Por otra parte, los movimientos gemelos, se
originan mediante un doble paralelogramo articulado, cu-
yos brazos se insertan convenientemente en unﬁ cruceta
central, en la que sus dos parémetros, constituyen la-
doa de uno y otro paralelogramo.

El mecanismo incorpora en Su conjunto, & un
motor eléctrico, servido por una trensmisién que alcanza
haste el referido punzéan activo, o broca, la cual efec-
tia el pertinente disefio. Todo el conjunto, se sustenta
en un s6lido brazo de apoyo, con relacién al cual puede
adoptar diversas cotas posicionales.

Los dibujos adjuntos muestran, a titulo de
ejemplo no limitativo del alcance de la presente inven-

cién unas formas preferidas de llevarlo a la préctica,
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en representaciones esqueméticas.

En dichos dibujos: La figura 1 se correspon-
de con una perspectiva general del referido mecanismo
copiador en plano y relieve; la figura 2, representa una
plante del mismo, en la que preferentemente, se ponen
de manifiesato el sistema de transmisibén, y el doble pa-
ralelogramo articulado que origina los movimientos geme-
los; finalmente, la figura 3 expone un alzado axial, del
sistema de reproduccidén propiamente dicho,

El mecanismo representado constgde un brazo
vertical -1- de sustentacibn, fijamente sujeto por los
medios adecuados a2 la mesa -2-, cuyo brazo, se conatitug
ye como el eje directriz, de un micleo estructura -3-,
del cual se derivan el conjunto de elementos individua-
lizados del dispositivo.

El motor eléctrico -4~, figura acoplado conve-
nientemente en la plataforma -5- que se halla asoclada
al néicleo mencionado, figurando un doble brazo director
~6-, articulaedo en el eje =T=, y movible mediante una
maneta -8~ con cuyo accionamiento, se rigen los movi-
mientos totales del conjunto, a causa de hallarse aquel
totalmente articulado.

La cruceta ~9-, determina un lado de un para-
lelogramo articulado, al cual pertenecen las dobles pa=-
lancas «l0= y =ll-, asi como el brazo simple =12~ al cusl
se asocian los elementos activos del dispositivo.

El otro paralelogramo articulado, se estructura

mediante la restante dimensidén principal de la cruceta
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mencionada, juntemente con las dobles palancas -l13-
¥ =l4=, y finalmente el brazo -15-, configurado en
expansibén de una placa ~16- asociada al nﬁclep sopor-
‘e, '

Ia posibilidad de basculacibn, se debe &
un pasador fundamental -17-, en el cual se sustenta
el conjunto mbévil, figurando ademds un brazo-18- con
in contrapeso =19~ el cual se ancla en posiciones de-
terminadas, mediante un tornillo servido por el peque-
fio brazo -20-,

De la placa engular -21-, parte el vAstago
~-22-, que dispone de un resorte tensor -23-, alcanzan-
do el véstago en cuestibén, a un brazo -25-, sustentado
en un nicleo =24~ culminando el susodicho brazo, en
una estructuracidén de apaque qematada por le broca
-26=.

El sistema de transmisién estd formado por
el juego de poleas -27-, relacionado por la oportuna
correa, com un nuevo juego de poleas -28-, el cual a
su vez alcanza a la polea -29-, ubicada directamente
en el nfcleo activo, mediante una nueva correa.

Junto g esta Ultima polea, figura otra o
otras con las cuvales se constituye un sistema reductor,
que permite disponer de la adecuada velocidad de rota-
cibén final, para cada caso particular de aplicaciénm.
Finalmente en el extremo libre del brazo -lé-, figurs
un brazo asociado -30-, el cual se culmina por el pa-

" pador =31-,
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La nomenclatura precedentemente expuesta,
proporciona un eficaz medio pars la exposicién deta-
llada del funcionamiento del mecanismo copliador en
cuestién. En efecto, haciendo referencia inicial al
sistema de transmisién, este ltimo proporcions una
adecuada reduccién entre el motor eléctrico ~4-, ca-
racterizado por una velocidad de su &rbol, y la velo-
cidad de rotacibén mds iddénea para la borca =26v.

Como ya es sabido y se ha hecho mencién, el
sistems transmisor dispone del Juego inicial de poleas
-27-, ol cual es susceptible de una acomodacibn por
medio de una pertinente correa con el juego de poleas
intermedio -28- y finalmente de este Ultimo por medio
de la correa oportuna, con el juego final de poleas
~29-, El1 véstago -22-, pone en comunicacibén al doble
brazo activo -6-, con el brazo -12- en donde se ubican
los elementos fundamentales para la reproduccién. El
resorte -23~ proporciona le tensién pertinente.

E1l doble paralelogramo articulado formado por
la cruceta ~-9-, las dobles palancas =10- y -ll-, y fi-
nalmente el brazo ~12- por una parte, y la propia cru-
ceta, las dobles palancas ~13- y «l4- y finalmente el
brazo ~15~, & causa de las propiedades geométricas de
los referidos paralelogramos, determinadas por la lon-
gitud equivalente de sus brazos correspondientes. De

esta manera, el brazo fundamental -l12-, se mantiene

siempre paralelo al pasador asimismo fundamental =l17-,

con relacidén al cual todo el sistema puede basculer con
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cuyo hecho, y en cualquier posicién de giro, el re-
ferido brazo -12-, mantiene horizontal su dimensién
longitudinal.

Como ya se ha mencionado brevemente, en el
brazo -12-, figuran convenientemente insertos los 6r-
genos activos constituidos por el palpador ~3l-, y Ia
broca de ataque -26-, de tal maners que el contorno
tanto superficial como volumétrico recorrido porequél,
serd finslmente reproducido por la broca citada, la
cual ejercerd un oportunc diseffo y por tanto una fide-
digne reproduccibn, de cuentos elementos seen recorri-
dos periféricamente por el citado palpador.

Asinismo asociados gl conjunto total figuran
diversos elementos guxiliares, los cuales por su comin
aplicacibén, no se ha considerado oportuno detallar.

Serén independientes del alcance de la pre-
sente invencién, los detalles constructivos y demés
caracteristicas que no alteren su esencialided, uti-~
lizados en su puesta en préctica, por quedar todo ello

comprendido dentro del espiritu de las siguienbes rei-

vindicaciones.

NOTA

Se reivindica como objeto de la presente pa-

tente de invenciédn:
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1. Mecanismo copiador en plano y relieve,
caracterizado esencialmente por la incorporacién de
un dispositivo que permite la basculacién del conjun-
t0 respecto de un eje, el cual merced a la interposi-
c¢ibén de un particular juego de palancas, se mantiene
perfectamente paralelo a un brazo contenedor de un
palpador, y una broca de ataque, cuyos elementos fi-
guran convenientemente distantes; incorporéndose ssi-
mismo, distintos medios con cuyo concurso, la labor
de la labor de la broca se acomoda perfectamente a ca-
da caao'particular de trabajv.

2. Mecanismo copiador en plano y relieve,
segin la reivindicacidén anterior, caracterizado porque
8l sistema de basculacién del conjunto, estd constitui-
do por un simple pasador giratorio, convenientemente
sustentado, el cual se apoya el conjunto mévil, siendo
susceptible por ende, de adoptar diversas posicliones
de giro relativo respecto del susodicho pasador.

3. Mecanismo copiador en plano y relieve,
segin la reivindicecién 1, caracterizado porque el sis-
tema de palancas que determina la insltersble posicién
de paral¥lismo del brazo contenedor de los elementos
de copia y reproduccibén, con relacidén al eje de bascu~-
lacién, se estructura mediante un doble paralelogramo

articulado configurado mediante una crucets intermiia,
cuyos paremetros caracteristicos, constituyen sendos
lados ortogonales de uno y otro paralelogramo, estando

los restantes lados formados respectlvamente por dos
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dobles palancas paralelas, ¥ el brazo contenedor de
los elementos de accibén directa, por una parte, ¥y
dos dobles palencas paralelas, y un brazo asociado
2l ndcleo central giratorio, por la otra. |

4, Mecanismo coplador en plano y relieve,
segin las reivindicacibén 1, caracterizado porque el
sistems motor asociado al referido conjunto mévil, es-
t4 constituido por un motor sléctrico, el cuasl por in-
terposicidn de la oportuna correa pone en comunicacién
sendos juegos de poleas, inclufdos en los extremos de
un doble brazo giratorio hebilitando pera el acciona- |
miento del conjunto, estando el extremo libre de di-
cho brazo, relacionado con el nfcleo de ataque en el
que filgura la broca y un nuevo juego de poleas, median-
te una nueva correa, y un véstago provisto de un re-
sorte tensor; incorporindose asimismo como elementos
complementarios del conjunto, une maneta asociada al
brazo doble mencionado, y un contrapeso mévil con re-
lacién a un brazo emergente normal al eje de bascula-
cibn.

5. Mecanismo copiedor en plano y relieve.

La presente memoria consta de ocho hojas
foliadas escritas a méquina por una sola cara.

Barcelona, e mayo de 1968
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