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a favor de PROMECAM SISSON-LEHNMANN, entidad francesa, do-

miciliada en 93 Saint-Denis (Prancia), 63,-Rue de Stras-

‘burg, por "HAQUINA HIDRAULICA PARA LA DEPORWACION D& CHA-

PA.DE ETAL",

NELORTA DESCRIFPIVA

La presente invencidn se refiere a las maquinas
hidrdulicas para la deformacidn de chapas de metal, tales
como cizallas, prensas . en general y prensas plegadoras en
particuler, que comportan una plataforma fija y otra mévil,

Para asesurar, en bales maquinas, la regulacidn
del movimisnto de la plataforma movil hacia la fija, se co-
nocen ya diversos dispositivos hidrdulicos de empuje y sine
gronizacidén, en los que unos gatos aseguran estas dos fun~

2ones, separadamenta o no.

En lo que concierne mas particularmante al mante-.
nimiento del paralelismo de la plataforma mévil y la plaba~

forma fija, se conocen dispositivos quae comprenden dos ga=~
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tos correctores situados a ambas partes del eje longitudi-
nal de la méquine; sstos dos gatos, del tipo llamado "de

doble védstago" y con dos cdmaras iguales, estdn unidos en-
tre si por dos tubsrias cruzadas que permiten su autoali=

mentacidn mediante movimientos del mismo sentido y amplie- |
tud, Son igualmente conocidos dispositivos de este genero,
en los que las dos ‘tubsrias cruzsdes estdn fambién alimen-
tadas de tal manera que se conserva una inclinacidn prede~

terminads de la plataforma mévil respecto a la fija durante

la carrera, y sn las que pueden ser compensadas las fugas

. eventuales y las reducciones, por compresidn, del voluman

de aceite, Se conocen varios medios para controlar estas cé-
rrecciones y especialmente el que consists en utilizar, co-
mo indicador de separaciones angulares entre las dos pla-
taformas, un elemento flexiﬁle, tal como uvna cinta, uno de
cuyos extremos estd unido al bastidor fijo de la mdquina
nmientras que el otro actla sobre-un distribuidor que alimen-
ta las dos tuberias cruzaedas, de tal manera que ?oda Sspara-
cidn angular se fraduce por una accidn de igual valor pero
de sentido opuesto ds los gatos correctores,

Estas corrscéiones son sin embargo insuficientes
para mantener con precisidn el paralelismo de las dos pla~
taformas, o las separaciones angulares predeterminadas en-
tre ellas, ya que los dos dispositives adoptados no compein~
san las flechas slgsticas bajo carga de ciertas partes re-
sistentes de los bastidoras y no compensan sobre todo la
apertura de las bridas latarales, coﬁocidas como "de cug-
1lo de cisne" que flexan diferentemente cuando las cargas
son excéniricas, es dacir, apartadas respecto al plano ver

tical medio de la méguina y producen ssparaciones angbla-
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res que permanecen sin corrsccidn e impiden en consecuencia
la precisidn del trabajo obtenido,

Ia invencidn remedia los defectos e insuficienoias'
anteriores y propone una mdouina para la deformacidn de cha
pas de metal, tales como cizallas, prensas, prensas plega-

doras y andlogas, que comprende una plataforma fija y una

plataforma mévil accionada por uno o varios gatos y equipa~-

de de un sistama de siacronizacidn que comprende dos dispo-

‘sitives hidrdulicos compensadores cuya alimentacidn se Ob-

tiena por la accidn de un indicador de diferancias angula-

res entre las dos plataformas, que actda sobre wn distribui-

dor, montado de tal menera en el circuito hidrdulico que
toda diferencia angular enire las plataformas se traducse
por un movimiento correspondiente, psro de sentido inverso,
de los compensadores hidrdulicos, Esta mdquina se caracte-
riza por el hecho de que el dispogitivo indicador de dife~
rencias angulares, ademds de sus funciones habituales de
manteniniento del paralelismo y de las diferencias angula-
res predeterminadas entre las dos plataformas, recibe impul
s0s proporcionalss a las difersncias de apertura de las
bridas en "cuello d2 cisne", es decir, a las diferencias de
deformacidn eldstica bajo carga de estas bridas, a partir
de un corrector hidrdulico que couporta una parte fija co-
nectada al bastidor y una parte mdvil conectada al distri-
buidor qus actia sobre los dispositivos hidrdulicos de sine
cronizacion, de tal manera que estos impulsos engendran
una corrsccién suplemsntaria de la posicidn Felativa de la
plataforma mévil réspocio de la fija, anulando las conse;
cuencias” de las diferancias de apertura de las bridas,

* Esta mdquina se caracteriza también por un Gispo-
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sitivo de seguridad que corta la alimentacién del motor
principal de 1a'méquina, en cuanto la diferencia de defor- '
macidn eldstica de las gridas alcanza un valor limite prede-
terminado. Asi, la disposicidn propussta por la invencidn
asegura una correccidn automdtica de todas las variaciones
indeseables de la posicidn angular relativa de las dos pla-
taformas de la miquina, asegwrendo la proteccidn indispen-~
sable contra sobrecargas anormales, De una forma general,
le invencidn aporta una mejora de la calidad del trabajo
producido y asegura la seguridad de empleo.,

Ia invencidn se comprenderd mejor con la lectura
de la descripeidn que sigue, y de los dibujos adjuntos, da-

dos a titulo de ejemplo no limitativo ¥y en los cuales:

‘Te figura 1 es una vista de frente del conjunto de una més

quina tipoymostrando la posicidn de los Srganos principales:
la figura 2 es una vista de perfil del conjunto de la mé-
quina; la figura 3 es un esquema hidrdulico mostrando el
dispositivo indicador de diferehcias angulares y el sistema
de correccion de las mismas; la figura 4 representa otra
versidn del dispositivo corrector hidrdulicos la figura 5
es un esquema sléctrioco correspondiente.,

Como se puede ver en las figuras 1 y 2, el basti-
dor fijo 1 de la maguina descrita, a titulo de ejemplo,
comprende dos bridas transversales lc, a las que esta fija-
da una plataforma fija 2 y dos tabiques longitudinales la
¥y 1b entre los que puede desplazarse una plataforma mévil
3 cuya carrera util, hacia la platéforma fija 2, es provo-
cada por gatos de empuje 4 que se apoyan por pernos 4a, 4b

sobre los tabiques la, 1lb,

Para obiener este movimiento, los. gatos de empu~
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je deben ser alimentados con aceite a presidn, pero asta
fuante motriz, asi como los slamentos del circuito hidrauw-
lico necesario para rsalizar el acercamisnto rapido, la ca-
rrera de trabajo, la carrera de retroceso y los diferentes
paros, no forman parte del objeto de la presente invencién,

y son perfectamente conocidos por otra parte bajo diferen-

tes formas, no reprasentadas en esta descripeidn, Igualmen-

te, el esquema hidrdulico de 12 méquina no ha sido represen~
tado més que muy parcialmenie en la figura 5.

En la maquina descrita, el mantenimiento del para~
lelismo o de otra orientacidon definida de la platafofma o~
vil 3 con relacidén a la plataforma fija 2, se obbiene por
la accidn de dos gatos auxiliares 5 que trabajen en sentido
invérso,'como se ha representado en la figura 3, constitu-
tivos de dispositivos comwensadores; los dos gatos auxilia-
res5 extdn conectados por dos tuberias cruzadas 22a y 23a,
de tal forma que la cdmara 20 de uno comunica con la came- -
Ta 21 del otro, ¢ invearsamente.

Fstas dos ituberias estan consctadas por unas tube-
rias 22b, 22c¢, 23b y 23¢ a los dos orificios de salida de
un distribuidor T de eaja, cuyo cusrpo es solidario del
bastidor fijo 1; los dos orificios de antrada de este dis~
tribuidor sstdn conectados, uno por la tuberia 25 al depén
sito general de la mdquina, y el oiro por la tuberia 24 2
la canalizacidn de alimentacidn comin de los gatos de empu~
je 4, y 2l hacerse necesaria una alimentacion de los gatos
auxiliares 5, ésia se realizara a presidn proporcional a
la que reina en estos gatos de empuje,

‘La caja del distribuidor 7, que forma parte de un

dispositivo 6 indicador de diferencizs angulares (fizura 3)
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estd unido por uno de sus extremos al bastidor fijo 1 por
intermedio de un fesorte de traccidn 9, mientras que su
otro extremo esta unido a un elemento flexible 10 que pue-
de ser, por ejesmplo, un hilo, un cable, una cadsna o0 una
cinta, preferentemente ds acero.

En la primsra parie de su cireuito, este elemento
floxible 10 se arrolla.,a dos rodillos 11 y 12 cuyos ejes
son soportados por el bastidor fijo 1, ¥y, entre dichos ro-
dillos, sobre un rodillo 13 cuyo eje estd soportado por uma
chaya 14, mandada por wn vastago fileteado 15 rozcado en
una tuerca 17 solidaria del basitidor fijo 1 ¥ proviéta de
un volante 16 que permite variar la posicic')n del rodillo
13 sobrs el eje de simetria que separa los dos rodillos
11 y 12, y en consecuencia variar la longitud del elemento
flexible 10 incorporado en esta parie de su circuito,

En una segunda parte de su circuito, el elemento
flexible 10 se arrolla sobre dos rodillos 18 ¥y 19 cuyos
ejes son soportados vor la plataforma mévil 2 y estdn si-
tuados en una linea sensiblemente perpendicular a la direc-
cidn de su moviminnto hacia la plataforma fija 2.

' Finalmente, #n una {srcera varie de su cirecuito,
el elemento flaexible 10 tisne su segundo extremo conscia-
do a un corredor hidraulico, dascrito mds adelante, Gue mo-
difice su accidn sobra sl distribuidor 7 en funcidén de las
presiones admitidas sn las tuber{as 22¢ o 23¢.

En el ejenplo de la figura 3, este corrector hi-
drdulico es un gato da doble véstago 26 cuyo cilindro 27,
solidario del bestidor fijo 1 estd provisto de un pistén
28 de dos vastagos an dos cémaras 20 y 30 que son alimen=

o

‘tadas respectivemente por las tuberias 23¢ y 22¢. El pise

&
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t6n 28 tiende a ser mantenido a media carrera por dos re-
sortes opuestos de comprensidn 31 y 32 que se apoyan sobre
el ¢ilindro 27. El resorte 31 estd en oposicidn respecto a
los dos resortes 9 y 32, y el pistdn 28 estd por consiguien-~
te en equilibrio estdtico misntras el elemento flexible 10
estd bajo tensidn permanente. El conjunto estd reguiado de
tal manera que en esta situacidn la posicidn de los dos tor—
nillos 18 y 19 corresponde al paralelismo correcio de las
plataformas fija y mévil 2 y 3, y que la corredera del dis-

PR 2 - - PP 4
tribuidor 7 se encuanira rigurosamente en la posicion ne-

.dia de la carrera. Por otra parte, una cafia 32, solidaria

del pistdn 28, esta adaptads para accionar unos microcontac-
tos de apertura 34 y 35, de tipo corrienta, solidarizados
con un bastidor fijo 1 (figura 5); estos microcontactos cor-
tan la corriente de la bobiﬁa de mantenimiento 36 del con-
tactor princinal 44, del motor i, y controlan el paro total
de la mdquina a partir de una amplitud dada del desplaza-
miento del pistdn 28,

En una variante representa en la figura 4, este
corrector hidraulico estd constituido por tres ejes 37a,
37b y 37c solidarios dei bastidor fijo 1, sobre los cuales
puaden respectivamente girar un gato 38a, una palanca rascta
39 y una palanca acodada 40, mientras el segundo extremo
del gato 38a estd conectado a un extremo de la palance rec-
ta 38 por un e 29a, v un segundo gato 38a astd conactado
por una parte, al otro exiremo ds la palanca recta 39 por
un eje 39b y; por o%ra varia, a la palanca acodada 40 por
un eje 40a. Sobra la palanca acodada 40 estd enganchado uro

de los extremos del elemento flexible 10, y =1l conjunto de

=

este mecanismo se encuentra a tensidén por sfecto del resor—
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E1l gato 28a astd alimentedo por la tuberia 23
mientras el gato 38b lo esta por la tuberia 22c¢; estos
dos gatos estén constituidos por dos cilindros 4la y 41b
con los que estan solidarizados dos pistones 42a y 42h,
respactivenents mediante dos véstagos 432 y 43b, los cua~
les s~ glargan elasticamente en funcidn de las presiones
reinantes en cada gato, provocando una rotacién, en un sen-
tido o en otro, de la palanca acodada 40 sobre su eje 37c¢;
en estos movimientos la palanca acodada 40 acciona los miw

crocontactes 24 y 35 a partir de una amplitud predeternina

da, y éstos, como se ha dicho a propdsito de la fig. 3,

_controlan el paro genersl de la méquina,

Tn el conjunto general asi constituido, Unicamen-
te los gatos de empuje 4 son alimentados durante la marchs
en vaéio de.la plataforma névil 3, los gatos auxiliares se
autoalimentan mutvamente por 18s tuberias 22a y 22a para ca-
rreras iguales, ya que las secclones son iguales, pero des~
de que aparece una causa cuzalquiera de desequilibrio y de
modificacién de la posicidn angular relativa de las dos
pletaformas, t2l como carga descentrada, rozamientos asi-
métricos, acapes ds aceits en los gatos auxilieres 5, la
linea imaginaria que pasa por el eje de los rodillos 18 y
19 tiende a inclinarse con la plaiaforma movil 2 en el sen—
tido de le mayor carga, y sezun el sentido de esta accion,
actua por intermedio del elemento flexible lO.sobre la ca-
ja del disiribuidor 7; por ejemplo, para una inclinacidn
de la plataforma movil 3 en el sentido inverso de las agu-
jas da un reloj, se vroducira un descenso de la corredera”
del distribuider 7, de forma que l=2 tuberia 23c se empieca

a vaciar mientras la 22¢ es zlimentada. Los dos gatos avu-~
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xilisres 5 que tiensn sentidos de aceidn opuestos pro-
ducen entonées un par en el sentido de las ggujas de un
reloj, es dacir, en ~l sentido inverso del de la incli-
nacién Ge la linea imaginaris precedentemente citada, var’
gue se mantien~» en tanto dura el desequilibdrio y en tanto
los ejes de los rodillos 18 y 19 no vuelvan a su posicidn
inicial,

Tz puesta en carga de la maquina y la correccién
del parelelismo definidos mds arriba han as{ deterninado

le puesta a presidn de las tuberias 22a, 22b, 22¢ y el va-

_ciado de las tuberias 23a, 23b, 23¢., De ello resulte que,

para le figura 3, las cameras 30 y 29 del gato 26 estdn res-
pectivaments & presidn y en vacfo, ¥y el gato 26 produce

una aceion sobre el elemento flexible 10 del mismo senti-
do que el de la causa del désequilibrio,, lo que engendra
un efecto corrector suplementario. Igualmente, en el ejen-
plo de la Tigura 4, el alsrgamiento del vdstago 43b produ-
eird la misma accidn sobre el elemento flexible 10.

Bs igualmente digno de tenerse en cuenta que ~sta
accidn es tambidn proporcicnal a la presidn de puesta en
carga de la maquina, definida por la presidn que reina en
la tuberia de alimentacion 24, y en consecusneiz proporeic-
nal, 2 las deformaciones elasticas de abertura de los bra-
zogs de los montantes verticales le y 1d de la mdquina, e
berturas de valor DC y DC’ (figura 2.) que estdn ein ofecio
sobre el pareslelismo de las dos vlataformas en la medida
en que 6stes tienen igual valor en los dos extromos de les
platzformas, y, en ast~ caso solamente, no son corregidas,
Sin embargo, en casc de deformaciones desiguales que alter-
nan el paralelismo de las plataformas, son' compensades por
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esta correccidn suplementsria de alimentacidn de los gatos
auxiliores 5 en el sentido conveniente en razdén de la accidn
ejercida, bien por el gato 26 de la Tigura 3, bien por uno
d= los gatos 38a o 38b de la figura 4, por intermédio del
elemento flexible 10, sobra la posicidn de la caja de dis-
tribucion 7, ya que las diferencias de apertu@a eldstica

de las bridas verticales del bastidor fijo son proporcio-
nales a las diferoncias de esfuerzos soportados, por consi-
guiente a lag diferencias de presidn que reina en los ga-

tos auxiliares,

Se notard que por la accidn de los microcombactos

34 ¥ 35 y de los elementos conjugados, como 33 (figura 3),

palanca 40 (figura 4), la miquina es parada desde que la
diferencia de las deformaciones de las bridas lec, 14 alcan~
za un limite de seguridad predeterminado.

Permeneciendo en el dominio de la invancion , se
pusden reemplazar los correctores hidrdulicos deseritos mas
arriba por cualquier o®ro dispositivo hidrdulico que tengs
las mismes fuentes d= alimentacidn y los mismos efectos
que los descritos en el elemento flexible 10. Puzde ser ne-
cesario provocer volunitariamente wna inclinacidn anguler, 7
tal como@«{l Oo{é (Figura 1) entre la plataforme fija 2 y la
mévil 3 para satisfacar nocesidades particulsres de utili-
zacién de le miquina, A este efecto, el volante 16 permite
modificar la longitud del elemento flexible 10 entre los
rodilles 11, 12 y 13 an el sentido de un awmento o una re—
duceidn de e=sta longitud, de actuar sobre la posicién da
la ceja del @istribuidor 7 y de modificar la posicidn de la

plataforna movil 3 por la accidn descrita de los gatos 5.-

. . . ?
Este regulacidn consarva todas las ventajas de correccion
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y mantenimiento, ya descritas, de esta posicién relati-
va de la plataforma mdvil 3 respecto a la fija 2,

- Una méquina conforme & la presente descripeidn
alcanza por comsiguiente en préctica un grado de preci-
sifn de trabajo perticularmente interesante para el usua-

rio todo ello asegurando un protecdeidn notable de los

édrganos principales,

NOoTA

~ Se reivindica como objeto de la presente pa-
tente de invencidn:

1. Mdquina hidrdulica para la deformacidén de
chapa de metal, tal como una cizalla, prensa en general
¥y prensa plegadora en particular, que comprende una plo~
taforma mOvil y un bastidor fijo gue comprende 2.1a ves
unas bridas laterales en “ouello de cisne", asi como un
un grupo motor-bomba que impuisa, a presidn, el aceite
de un depbésito hacia wn circuito hidrdulico que alimenta
al menos un gato de enmpuje, estando controledo el movi-

miento de la plataforma movible por wn dispositivo hidriu-

" lico de sincronizacidn que mantiene el paralelismo o la

posiciénﬁangular relativa predeterminada de las dos pla-
taformas, gracias a la accidn de un indicador de diferenw
cias angulares sobre el distribuidor hidrédulico que ali-
nenta el dispositivo de sineronizacidn, caractsrizada
por el hecho de que el indicador de diferencias angule-

res compreade un corrector hidrdulico que modifica la
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accibn del indicador de difershcias angulares sobre ol
digtribuidor de sinecronizacidn para compensar las dife-
rencias entre las deformaciones eldsticas, bajo carga,
de las bridas lateralos y manbener asi el paralelismo
0 la posicidén angular relativa predeterminada de las dos
plataformas. ' -
2., Méquina hidrdulica pera la deformacidn de
chapa de metal, segén la reivindicacién 1, en la cual
el dispositivo hidréu;ico de éinéronizaoién-comporta dos
gatos cuyas cuatro‘cémaras estdn conectadas por dos tube-
rias cruzadag, caracterizada porque el corrector hidrdu-
lico comprende dos cémargs que.estén conectadas a las
tuberias respectivas de los gatos de sincronizacibn y es-
tdn delimitadas por al menosrunrﬁistép conectado de Hal
forma a uno de los extremos del elemento flexible del
indicador de diféfencias angulares cuyo otro -exitremo es-

t4 conectado a la caja del distribuidor de sincronizacidn,

' porque las diferencias de presidn que existen entre di-

chas tuberias actdan por intermedio del distribuidor so-
bre el dispositivo de sincronizacidn para compensar las
diferencias entre las deformaciones eldsticas de las bri-
das debidas a las diferencias de carga.,

3. Mdquina hidrdulica para la deforascidn de

- chapa de metal, segin la reivindicacidn 2, caracteriza-

da porque las dos cémaras del corrector hidrdulico es-
tén formadas por un-gato'hidréulioo del tipo de doble

vastago y con seccionas iguales cuyo cilindro es soli-

dario del bastidor fijo y cuyo pistén estd sometido a

las aceicnes antagénicas, por waa parie de la traceidn

ejercida por el elemento flexible y por un resorte que
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se apoya sobre el cilindro, y por otra parte por un re-

sorte que se apoya igualmente sobre el cilindro.
4, Mdquina hidrdulice para la deformacidn de
chapa de metal, segin la reivindicacidn 2, caracteriza-

da porque las dos cdmaras del corrector hidrdulico estdn

formadas en dos gatos hidrdulicos el primero de los cua~

les tieno su cilindro conectado a un eje solidario del
bastidor y su pistén coﬁectado a uno de los brazos de u-
ne palanca, cuyo eje es igualmente solidario del basti-
dor mientras que el e¢ilindro del segundo gato estd conec-
tado al segundo brazo de la palanca y su pistén esta co-
nectado a uno de los brazos de una palance acodads, Cu--
yo eje es solidario del bastidor y el segundo brazo al
elemento flexible del indicador de diferencias angulares.

5. Mdguina hidrdulica para-la dofornacidn de
chapa de metal, segin la reivindicacidn 4, caracteriza-
da porque en cada gabto corrector hidréulico el cilindro
ge hace solidario del pistén'eorresbondiente POr Un vige
tago central susceptible de alargarse de forma eldstica
¥y proporcionalmente & la presidén que reina en el cilin-
dro.

6. Mdquina hidrdulica para la deformacién de

chapa de metal, segin cualquiera de las reivindicaciones

" precedentes, caracterizada porgue el corrector hidrduli-

co comporta en su parte mévil un elemento destinado a’
accionér dos microcontactos que controlan el paro del
mobor cuando es 2leanzada la diferencia mdxima admisible
entre las deformaciones de les bridas.

-7. Méquina hidréulica para la deformacién de

chapa de metal, segin la reivindicacidn 6, caracteriza-
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da porgue el clemento de accionamiento estd previsto so-
bre.uno de los vdstagos del pistén del gato corrector
tnico, por ejemplo bajo la forma de wn diente.
8. Méquins hidrdulica pare la deformacién de
D 'chapé de metal, segin la reivindicacidn 6, caracteriza~
da porque el elemento de accionamiento estd constituido
por una de las ramas de una palanca acodada, conectads
al corréctor de doble gato.
9. Méquina hidrdulica para la deformacidn de
0. chepa de metal,
La presente memoria descriptiva consta de ca-
torce hojas foliadas escritas por una sola cara,
Barcelona, 20 de julio de 1.968
PROMECAM SISSON-LEHMANN
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