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Iste invento se refiere a méquinas-herremicntas,
particularmente a uuidados sintonizadas absorbedoras de vibracio=
nes y sus correspondientos mecanismos de ajuste automdtico para
sumortiguar las vibraciones de mdquinas-herramientas.

Istos absorbedores de vibraciones o widades amor=
tiguadoras pueden utilizarse por ejemplo en los breozos—soporte mb—-
viles do las mdquinas fressdores, un ejemplo de cuyo tipo se mues—
tre en la Patente Nortcamoricena 2.412,499, Un diagrama tipico de
respuesta de frecuencia de vne rdquina-herramients muestra una o=
lasticided dindmica sobre el eje vertical en tanto que muestra la
frecuencie sobre el eje horizontal. Generalmente, la frecucneiz na=-
tural de una estructura de mdquina sin midades amorvigundoras
muestra une creste resonante my olevada, pero despues de que se
ha instalado w amortiguador la curva de respuesta de la mbquina
estd muy atennade y muestra dos crestes en lugar de wna. Estas dos
crestes tienen una rigidez dindmice rmcho mas slevada que la méqui-
na sin wn amortiguador y, cvando ol amortiguador estd debidamente
sintonizedo, dichas dos crestos son de aproximadamente igusl mape
nitud. El puwto inferior cn el valle entre les dos crestas se con=
sidera es la frecuencis natural del amortigusdor y, cuando el amor—
tiguador no estd debidemente sinténizado, wng de las crestas estd
demasiado suprimida permitiendo asf que la otra creste exhiba mds
clasticidad dindwmica.

Haste la fecha, el ajuste de la frecuencia natural
del amortiguador a wna frecuencia mds elevada o mis baja para obte-
ner dos crestas de aproximedontente igual magnitud, se ha realizado
quitando o afindiende peso o cambiando el material dcl elomento a-—
mortiguador,

Sin embargo, éste método os satisfactorio unicamenw

te si la frecuencia revural de una mfguina-herramienta se conside=
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ra ¢s una constante y el amortisuador os sintonizade para ajustar—
se o 8sta frecuencia constanto.

Sin cmbarge, surgen problemas a cousa de que en mu-
chas miquinas le frocuencia natural cambis drasticemente en funcidn
de la variccién do posicién de los componentes. Por ejemple, en las
miquinas fresadoras, las posiciones Gol ajuste, do los brazos de so-
porte y de la mesa, ctc., afectan grandomente & la frecuencia natu~
ral y cuande la frecucncia natural de la mfquina-herremienta cambia.,
el amortiguador llego & quedar cntoncos fuera de sintonfa y su ren-
dimiento se resiente. Asf, a fin de mantener una sintonfa apropia-
da, es necesario caubiar la frecuencia natural del amortipguador
cuando cambia la frecuencia natural de la wiquina-herromiente.

Generalmente, los sistemas amortisuadores som esen—
cialuente disedios de frecuencia fija y frecuentemente consisten en
mases amortiguadoras descensando sobre elomentos cbsorbedores vise
cooldsticos con la frecuencia do la mesa amortiguadora ajustable
sobre una gamae de frecuencias muy limiiada wmediante la variacidn
de la precarga sobre los elemontos absorbedores, Sin embargo, las
variaciones de la frecuencia matural obtenibles medionde la utili-
zocidn de 6sta téenica es solamente un peguefio porcentaje e insu=
ficiente para aplicacioncs en que las frocuencias naturales de las
mfquinas-herremicntas cambien cn un 50 pox cienboe o mis.

Bste invento resuelve el anterior problema median=
te el descubrimiento do w disefio y estructura pare auwwentor al
miximo la gama dindmice do cualquior instalacidn emortiguadora
peraitiendo que la rigidez de los elementos absorbedores sea fa-
cilmente ajustada sobre una amplia gamp,.

Uno forma de ésto invento incluye un clemento absor—
bedor viscoeldstico centrolumente abierto de forma genorclmente cé-

nica, gue es comprimido y mantenido en un orificio conificado en
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una mase amortiguadora. Un cje de soporie que tiene wna situacidn
o drea de control de soporie es entonces mantenido radialmente por
el elemento absorbedor y wn movimiento entre el elemondo nbsorbé-
dor y el centraje de control de soporte varia la cantidad de mate-
rial entre el ¢je de soporte y le masa amortiguadora. Por ejemplo,
un movimiento en una direccién aumenita automabicamente lo rigidez
en un sentido radial disminuyendo la altura do btrabajo radial del
elemento absorbedor viscoeldstico entre el eje de soporte y el o=
rificio conificado., Segfn éste altura de trabajo radial se hace
més y wds pequefia, la rigidez adicionada de éste elemonto absorbo-
dor diferencial aumenta grondemente. Se hé doterminado que éste e-
lemento absorbedor alcanzard une variascidn de rigidez de casi 10:1
para la gams ubilizable de la longitud del elemente absorbedor vis—
cocldstico.

Otra forma de 4ste invento descubre un elemento ab-
sorbedor viscoeldstico de una forms general de are con una sSuper-
ficie interior conificada que es comprimide y se mantiene entre un
extremo de lo masa conificada y un medio de fijaciéa, en tanto que
la superficie exterior del aro esitd interpuesta entre la mesa amor—
tiguadora y un centraje de control de soporte. Tambien on ésbe ca-
so0, ol movimiento entre ol clemenio absorbedor viscoeldstico y el
centraje de control do soporte varfa la altura de trabajo redial
del elemento absorbedor, con lo que se varfa automaticamente la rie
gidez del elemento absorboder.

Ademés, ¢éste invento incluye wn olomento absorbedor
viscoeldstico de configuracidn de bira de forms esencialmente en
cufia con sw lade de inclinacidn comprimide y mantenido en un ontran~
te en forma de cufix de la mesa amortigundora, en tanto gue uno de
sus otros lados ostd intorpuesto entre le mase amortiguadora y un

centraje de control de soporie. Nuevamente el movimierto varfa la



10

15

20

25

30

altura de trabajo del elemento absorbedor para wariar la rigidez
del elemento absorbedor,

Iste invento incluye tambien ol uso do o solo ;
do miltiples olomentos absorbedores viscooldsbicos, as{ come tam
bicn el uso de elementos viscooldsticos de composiciones de mate-
riales diferentes, por ejemplo, si se utilizen miliiples olementos
absorbedores los mismos pueden ser de diferentes cowmposiciones,
que pueden utilizarse para influenciar ¢ controlar los diferentes
grados de vibracifn que se producen en diferentes ejes modales,

idemis, éste invento tambien incluye el uso do ele-
mentos absorbedores viscoeldsticos gue tienen formas que no sean
las de seccibn trensversal uniforcemente variable, por ejemplo,
los biseles no necesitan sor wiformes sino que, por ejemplo, puo—
den sexr convexos, céncavos o sinusoidales, etc., o incluso si los
biseles son uniformes los mismos pueden tener varios dngulos depen=
diendo del tipo de las variacidnes de rigidez roqueridas.

Une ventaja adicional de éste invento ¢s quoe los e-
lementos absorbedores viscooldsticos no necesitan estar compuestos
de estructuras fnicas continuzs sino que pueden estar compuestos
de una multiplicidad de sesmentos sin que necesariamente todos los
socmentos sean de lo misma composicién de material y/o de la misma
forma.

Este invento tambien descubre una unided amortigua—
dora viscoeléstica para méquinas-herramientas, en que la ubiliza-
¢ifn do miltiples elementos absorbedores viscoeldsticos permite el
ajuste o colocacidn de por lo menos un centraje de control de so~
porte en wna posiciln difcrente en relacidn con el clemento absor—
bedor, es decir, siende diferente la altura de trabajo desde las
posiciones de los restantes centrajes de control en relacién con

sus elementos absorbedores. Dste ajustc puede ser utilizado para



10

15

20

25

30

influonciar o controiar uno o mas grados de vibracidn que se pro-
ducen on diferentes ejes modales,

TUna realizacidn de éste invento permite tbambien el
ajuste axial de lao masa amortiguadera en relacidn con el eje de’so=
porte sin cambiar le posicién final, de los centrajes de control de
soporte en relacién con los elementos absorbedores., Esta variacién
de la mase amortiguadora puede ubilizarse tambien para influenciar
o controlar los diferentes grados de vibracibén que se produzcen en
diferentes ejes modales.

Otra ventajo mds de éste invento incluye la resolu=
cidn del problema el ajuste del control de las vibraciones de la
unidad amortiguadora no solamente efectuando manualmente un movi-
miento entre el elemento sbsorbedor y el cexntraje de control sino
utilizando tambien mecanismos de ajuste automdtico. Estos mecanis—
mos incluyen ambos tipos de sensible a la posicidn y de sensible
& la frecuencia, los cuales pueden veriar automaticamente el cen=
traje del control de soporte, variando asi la rigidez de los ele=
mentos absorbedores.

in resfmen, éste invento facililo una wnidad amor—
tiguedora pora mdquinsse-herramientas para controlar la vibracidn
teniendo por lo mencs ua grade de vibracidn para utilizer en wna
méquina=~herramienta que tiene por lo menos un componente sometido
& la vibracién y compuesto de por lo menos una mase amortiguadoras
por lo menos un medio de soporte de mase amoriiguadora pera sopor—
tar la masa amortiguadora y teniendo por lo menos un centraje de
control de soporte; por lo mcuos un elemento absorbedor viscoolds—
tico de seccidn transversal variable con una predeterminada pama
de alturas de trabajo y que articula lo masa amordéiguedora; por
lo menos un medio de retencién del elemento absoxbcdor; y wa mo-

dio de ajuste del control de la vibracidén para efectuar un movi-
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wiento entre ol elemento absorbedor y el centraje del control de

soporte para variar lo gltura de trabojo del clemento absorbedor

para variar la rigidez del elemento absorbedor. Ademds, pueden ﬁr
tilizarse mecanismos de ajuste automftico, por ejemplo de los ti~
pos sensible a la posicién y sensible & la frecuencia, a ofectos

de un auto-ajusto wutomitico,

De acuerdo con el presente invento se proporciona u=
na unidad awortiguadora pare miquina=herramienta paras controlar la
vibracidn, que tiene por lo menos un grade de vibracidn compren=-
diendo por lo monos une masa amortigucdora, por lo menos un medio
para soportar dicha musa awortigusdora y con por lo menos un cen—
trajo del control de soporte, por lo menos un elemento absorbedor
viscoeldstico de seccién trensversal variable, con wna predetormi-
nada gama de alturas de trabajo, articulando a dicha masa amortigua=
doray y facilitandose un medio de ajuste del éontrol de la vibra-~.
cién para efectuar un movimicnto entre el elemento absorbedor y el
centraje del control de soporte para variar la eliura de trabajo
del elemento absorbedor de forma que se varia la rigidez del absor—
bedor,

4 fin de que puede comprenderse el irvento, el mis-
mo se describe con referoncia a los adjuntos dibujos, en los gue:

La IMigure 1 ¢s wn alzado fragmenterio y vista en sec—
cién de wna mdquina~herremienta que incorpora cl invento.

La Pigurc 2 es une seceidn de una instaiacién de un
elemento absorbedor viscoclistico incorporado en &ste invento.

Lo Figura 3 os una vista en seccidn tomada gonernle
mente a lo larpo do la lfnea 3-3 a través de la instalacién mos—
trada en la Figura 2.

Las Figuras 4a, 4b y 4c muestran varias vistas de

uno de los elementos absorbedores viscooldsticos de &ste invonto.
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Las Piguras do, Bb y 5¢ muestran varias visias de
una formo modificade de un elemento absorbedor viscodldstico.

La Figura 6 es une seccidn agrendada wmodificada el
mecanismo amorbiguador que se muestra en la Figura 1, !

La Fipure 7 es una seccién modificada del mecanismo
emortiguador que se muestra en la Figura 6.

Las Pigure 8 es una seccién agrandade adicionalmente
modificada del mecanismo amortiguador que se muestra en la Figura
1.

Lo Pigure S muestre una seccidn agrandada adicional-
mente modificada del mecanismo emortiguador que se rmestra en la
Figura l. _

Le Figura 10 es una vista en seccién de un mecanismo
amortiguador que utilizs miltiples masas amortiguadoras.

La Pigure 1l es wna vista en seccién de un mecanis—
mo amorbtiguador que utilize un sole elemento absorbedor viscoelds-
tico,

La Figura 12 es una seccién de un mecanismo emorti-
guador que muestra la imstelacién de otras formas de elemento ab-
sorbedor viscoeldstico.

La Figura 132 es une seccién tomada a lo largo de
la lfnea 13~13 do le Fipurs 12.

Lo Figure 13b es una seccidn percial modificada to-
mada & lo largoe de la lfnea 13-13 de la Figura 12 y que muestra ol
uso de un segmento de elemento ebsorbedor viscoeldstico.

Lo Pigure 13c¢ mucstra wne forma modificade del sep~
mento de elemento absorbedor viscoeldstico de la Figura 13b,

Lo Figura 13d muesira uma forma modificada del seg—
mento de elemento absorbedor viscoeldsbico de la Figura 13c.

le Figura 14 es una seccidn de wn meccuismo amorti-
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guador que muestra la instalacién de otra forman de clementos absor—
bedores viscoeldsticos.

Lo Figura 15 es wna soccién tomada o lo large de' la
1{nea 15-15 de la Figura 1l4.

las Figurss 16a y 16b muestran varias vistas del e-

:

lemento absorbedor viscooldstico utilizade, por ejemwplo, on las Fi-
guras 14 y 15,

la Pigura 17 es una seccién de otro mocanismo amorti-
guador que es instalable en cuclquier componente de méquina-herra—
mienta.

Ia Figura 18 es una seccidn tomada & lo largo de la
1fnea 18-18 de le Figura 17.

La Figure l9a es wna seccidn de un mecanismo de ajus—
te automitico para una unidad emortiguadora montada on una migitina=
herramienta,

La Figura 19b es una vista latersl frapmentaria en
alzado del mecanismo de ajuste automdtico de la Figura 19a.

La Figura 19¢ es wne viste frontal fragmentaria del
mecanismo de ajuste automiticq de la Figurae 19a.

La Pigura 20 es un diagrama esqueirftico de otro me-
canismo de ajuste automdtico para una unidad amortiguadora montade
en una wiquina~berramienta.

Con refercncic ahora a los dibujos ea detalle, la
Figure 1 es una visto frasmentaric en alzado y en seccidén de une
miquina fresodora de servicio general (8) que tiene un brazo de so—
porte (9) deslizable sobre wna columa (10). Lo cars (1i) de la co-
lwma soports una consola de escuadra (12), un carro {13) y une me=
sa (14), todo relativamento movible en una relacida mitua, Un eje
(16) con un cortador(18) montads sobre el mismo ¢sid situado sobre

cojinetes en wn cxbromo del soporte de eje (17) que se extiende
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desde ‘el brazo de soporte (9) y en el obro exbromo modiante un hu=
sillo (15} que se extionde desde la colurma (10). El brazo de so=
porte (9), compuesﬁo do wn alojamicnto (19) con alotas interiores
(20), tiene aseguradas en dos aletas (20) mediante tornilles (21)
wa place posterior (87) con una abertura y uwna placa delentera
(38) con una abertura. Situada en la cavidad delantera (38) del
brazo de soporte y montade sobre cojinetes entre las placas pos—
terior y delentera (37 y 88) estd lo unidad amortiguadora (22).

La unidad amortiguadora (22) estd compuesta de wn ¢je dé soporte
escalonado (24) que tiene centrajes delantero y posterior (25 y
26) de control de soporte en les parites elevadas de escaldén, sien—
do soportado el ejo (24) entre las plecas posterior y delantera
(37 y 38); wna masa amortiguadora (23) con aberturas centrales
tiene un entrante conificado (23b) rodeando al cje (24); unos e=
lementos sbsorbedores viscoeldsticos delantero y posterior (27 Yy
28) enmmifonan a la mase amorbiguadore (23) interponiendose los e—
lementos absorbedores viscocldsticos (27 y 28) entre los extremos
de la masa amortiguadora (23) 3 unos medios con aberturas de fija=
¢idén delantera y posterior (20 y 80) teniendo el dltimo wa entran—
te conificado (30b). Septn sc ve mejor en la Figura 6, un tornille
de ajuste (32) que tieme la cebeza (33) mentenida entre lo masa o=
mortiguadora (23) y el medio delantero de fijacién (29) tiene wna
parte de cuerpo (34) unida o wna parte de pate roscads (85) situa-
da en ol orificio roscado (31) de la piaca delantera (38). La su-
perficie circular de exbremo de la parte de pate (35) estd debidn-
mente ronurada o remebida para permitir le insercidén de una herra=
mienta atornilladora. Le operacidn de la unidad amortigusdora (22)
en la mfquina fresadora (8), dependiendo del ajuste y posicionado
del brazo de soporte (9), es por ejemplo como siguc: In operacién,

el brazo do soporte (8) vibrard o wne particalar frecuencic natu-
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ral, cuya frecuencie so encuentra por disciio (basado sobre pruebas)
dentro do lo goma dinfmica de la unidad amortiguadora (22). Giran-
do ol tornillo de ajuste (82) en el orificio (81) se ocasionard el
movimiento de lo masa amortiguadora (28) y de los clementos absor—
bodores viscoeldsticos (27 y 28) en rolacién con los cenbrejes de—
lantero y posterior do control de soporte (25 y 26) sobre el oje
(24), con lo que se¢ aumente o se disminuye, dependicndo de la di-
reccién del giro, la cantidad de material de los eclementos absor—
bedores viscocldésticos entre los contrajes de control de soporte
(25 y 26) y los alojemientos de los elementos absorbedores visco-
eldsticos onbre la masa amortiguadora (23) y los modios de fijo~
cién delantero y posterior (29 y 80). Por ejemplo, cl movimiento
de la masa amortizuadora (23) hacia la dereche disminuiré automa=
ticamente la altura redial de trabajo de los elemenfos absorbedo-
res viscoeldsticos (27 y 23) y aumentard su rigides, aumentandose
asf{ la frecucncia natural de la unidad amortiguadora. A causa del
ajuste, tan pronto como mediente el tornille (82) la widad amor—
tiguadora (22) alcanza la frecuencia de vibracién del brazo de so-
porte (9), la unidad cmortiguadora (22) suspendida sobre los ele-
mentos absorbedores viscocldsticos (27 y 28) absorbord aguellas
vibraciones y permitir{ wao operacién suave de le méquina (8),.

los elementos absorbedores viscoeldsticos (27 y 28)
son generalmente de tamafio, forma y material comparables, aungue
tales propicdades puedon cembiarse si se precisa para influenciar
o controlar los diferontes grados de vibracién que se produzcon
en diferentes ejes wmodales. La§ Figares 4a, 4b y 4¢ muestran va-
rias vistas de wa olomento absorbedor viscoeldstico (27) suelto
de forma de cono generalmente truncedo, cor una pequeile suporficie
de extremo (59) on forma de aro; une superficie de oxtremo grande

(61) en forma de aro, con una posicién de aro remetida (G6O) para
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un contaocto sﬁperficial linitado; una superficie lateral (62) in-
clinandose generalmente cambiando a la superficie cilindrica (62¢)

& verpendicular a la suporficie do énillo (61); ¥ un orificio axial
central (58)a travds del mismo con una superficie inberior (58b)Isqg
tancialmente perpendiculer a las superficies de extromo (59 y 60). E1
elenento absorbsdor viscoeldstico (27), en su condicidn libre, tiene
un &ngulo comprendido {<\) enire los lados (62) de 842, y el orificio
axial central (58) tione un &ngulo comprendido (,?) de T2, las Figue
ras 5a, 5h y‘Sc muestron varias vistas de una forma modificada de un
elemento absorbedor viscoelistico (64) de forma de cono gencralmenw=
e truncado, de forma y conformacidn goneralmente similar a la de =
las Figurés 4a, 4b y 4c con la excepeidn de que la superficie (63)

no s¢ inclina uniformemente, pudiendo por ejemplo ser convexa segin
se muestra en la Figura 5¢, cdncava o sinusoidal, etc. La superficie
(63) tembién cambia a la superficie cilindrica (63c) en perpendicu
lar a la superficie de aro (61), '

Lag Figuwras 2 y 3 muestran secciones de la instalacidn
del elemento absorbedor viscoeldstico (27), en que el movimiento re
lativo entre el eje de soporie escalonade (24) y la masa ,amor‘big.\ua-
dora (23) varia la altura (h) del elemento (27) emtre ol centraje —
(25) de control de soporte y la superficie inclinada (62) del ele-
mento (27) con lo que se varia 1la rigidesz del elemento (27). Obsér-
vese que el entranie (62r) permite la expansidn de los olementos
(27 h'a 23) ¥y previone las concentraclones de elevados esfuerzos so-
bre la superficie de aro (61). Como alternativa, si se facilita un
entrante bien en la maza amortiguasdora (23) o en el nedio de fijaw
cidén posterior (29), entonces la superficie inclinada (62) v la su-
perficie do aro (61) cel elemento (27) podrian extenderse hasta in-
tersectarse, con lo que se eliminaria la superficio cilindrica (62c).
4dends, la parte remetida de oro (60) puede ser eliminada si se pro-

1
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porciona un entrante aproniado en la parte de pared de contacto
del medio de fijacién posterior (29). La longitud (L) es la goma
utilizable del elemento absorbedor (27), que on ésta aplicnci6n.a1—
canze una variacién de ripidez de casi 10:1. ‘
In le instalacién que se muestra en las Figuras 2
y 3, el éngulo comprendido (4) ontre los lados (62) del olemen-
to instalado en forma de cono (27) es de 90¢; el entrante (23b)
en lao masa amortigucdoran (23) tiene un fngulo comprendide de 90%;
¥y el orificio axial central (58) no estd conificado. Forzando el
cono suelto do 842 en ol interior del entrante de 902 se facili-
e una distribucibn igual de presién sobre la superficie inclina-
da (62), se elimina el dngulo comprendido de 72 en el orificio 58
Yy se eliminan las comcentraciones de esfuerzos sobre la superficie
de aro (6l1). Naturalmente, el dngule de cono (o) del elemento suel-
to (27), el fngulo de cono (i?) del elemento instalads (27), asf
como el dngulo comprendido del entrante (238b) en la masa amortigua~
dore (23) podrion ser algo mayores o menores de los valores aqui
establecidos; sin embargo, desde un punto de vista de fabricacidn,
se prefiere el disello que utiliza los volores establecidos., Un a—
Jjuste de interfercencia de aproximadamente de O,CIO a (4,020 de pul-
gada (0,25 a 0,5 mm.) entre el orificio (58) y la parte elovada de
escalén del eje (24) asegura la retencibn apropicda del eje (24).
La Figura 6 es una seccidn modificada ¥ sgrandada
de la wnidad amorbtiguadora (22) mostrade en la Figura l. La unidad
amortiguadora (39) de la figura 6 difiere de lo unidad o.morti‘g*uado-
ra (22) wnicamente en su incorporacién de un entrante (41) pare gan-
cho elevador y en la utilizacién de una masa amortiguadora modifi-
cada (40a) centralmente abierta que ademfs del entranto delantero
conificado (40c) tiene dos orificios (40b) en el interior de cada

uno de los cuales so insertan unos muelles de oquilibro (44), un
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espaciador centrador escolonmado (43) y un tapén de cierre (42).

los muelles (44) sobre un extremo de los cuales hace contacto e%
eje do soporte (24) se mantiencn en compresién para equilibrar a-
proximadamente ol peso de la mase amortiguadora (40a), con lo que
se eliminan casi todas las cargas estdlicas de rotura sobre los e-—
lementos absorbedores viscoeldsticos (27 y 28). Girando el torni-
1lo de ajuste (82), como en la unidad amortigundora 22, se mucve

lo mase amorbiguadora (40a) en relacién con ¢l eje de soporte es—
calonado (24) con lo que se cambia la altura (h) de los elementos
absorbedores viscoeldsticos (27 y 28). Se ha determinado que la ga=
wo ubilizable de elementos absorbedores (27 y 28) producird una va=
riacién de rigidez de aproximademente 10:l.

. L Figura 7 es una Seccidén modificada de le unidad
amortiguadora (89) que so muestra en la Figura 6, y le unided amor—
tiguandora (72) de la Figura 7 difiere de sguella unicemente en su
incorporacién de dos ares viscoeldsticos de retencién (87) y en el
uso de wn eje de soporte escalonado modificado (45) osf como tambien
en wa placa delentera (53) y wna placa posterior (49) modificadas:
Lo placa delantera (53) viene wn orificio central roscado(54) y exten
diendose desde su cara posterior hay una parte elevads en feims de
aro central (55) que define uma cavidad (56). La placa posterior
centrolmente abierta (49) ticne une parte de perforacién lisa (50)
v wa parte de perforacién roscada (51) contenicndo ésta dltima wn
perno de extremo (52). Il cje de soporte cscalomado (45) tiene Gon-
trajes delantero y posterior (46 y 47) de control de soporte y ex-
tendiendose desde los exibremos del eje estan las partes roscadas
(48). Los difmetros de los centrajes de control de soporte (46 y
47) v los didmetros de la cavidad (56) y de la parie de perfora=
cidn {(50) son sustancialmonte similares, con los centrajes de con-

trol (46 y 47) moviblemenie soportados em el interior de las €lbi-
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mas. Las partes rescedas (48) estan situades en las perforaciones
roscadas bl y O4. Las superficies circulares de extremo de las par—,
tes roscadas (48) estan debidamente ronurades o remetidas para per—
mitir lo insercién de una herromienta giratoria. 51 giro del eje
(45) moverd axialmente a los centrajes de control de soporte (46

¥ 47) en relacién con lo mazn amortiguadoera (40a) y con los ele—

_mentos absorbedores (27 y 28) con lo que, dependiendo de la direc—

cidn del giro, se disminuye o numenta la cantidad de material de
los elemontos viscoeldsticos entre la masa amortiguadora (40a) y
los medios delantero y posterior de fijacidn (29 y 30). La mosa a-
mortiguadora (40a) se mantiene elasticamento entre las placas de-
lantéra y posterior (63 y 40) mediante dos aros viscoclistcos de
retencién (57). Les partes roscadas (48) en ambos extremos del eje
de soporte (45), asi{ como las perforaciones roscadas (51 y 54) de
las placas de extromo (49 y 53) respectivamente, se precisan para
precarpgar los aros viscoeldsticos de retencidn (57) y para hacer
independiente e la unidad amortiguador# (39). A&emﬁs, las partes
roscadas (48) y las perforaciones roscadas (51 y 54) deben tener
el mismo paso de rosca pars que no 5S¢ pierda la precargs sobre los
aros (57) cuando es movido el ejede sopade (45).EL perm & extrano
¥ la cavidad (56) sirven para limiter la cantidad de movimiento
exial del ejo de soporte (45).

Ia wnidod awortiguadora (75) de la Figura 8 estd
compuesta de una masa amortiguadora (67) que ticne un entrante de
goncho elevador (41) vy, extendiendose axiolnientc, unos cxtremos in-
tegrales de soporte (66) con centrajes delanterc y posterior (68
y 69) de control de soporte; elementos absorbedores viscoeldsti-
cos delontero y posterior (27 y 28) que enmufionan la masa emoxrti-
guadora (67); medios posteriores de retencién (83) con una placa

posterior ebierta (70) con un entrante conificado (70b) que so u~=
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ne con el retenedor (71) de la placa posterior abierta y que tie=
ne un elemento absorbedor viscoeldstico posterior (28) interpuesto
entre los mismos; medios delanteros de rotencién (82) con wna ﬁla—
ca delantera abierta (73) con un entrante conificado (73b) que se
une con el retenmedor (74) de la place delantera dbierta y que tie—
ne un elemento absorbedor viscocldstico delantero (27) interpuos-
to entre los mismos. Los entrantes G62r permiten la'expunsién de
los elementos 27 y 28. 1 tornillo de ajuste (32) estd wnido o la
masa emortiguadora (67) mediante une placa de fijacién (65) vy el
giro del dornillo (32) mueve o la mase emortiguadora (67) y al cen-
traje de control de soporte (68 y 69) en relacién con los elemen-
tos absorbedores (27 y 28) retenidos respectivamente en los medios
de soporte delantero y posterior (82 y 85), variandose asf la ri=-
gidez de los clementos absorbedores (27 y 28). La wnidad amorbi-
guadora (78) tambien permite el ajuste axianl del centraje posbe-
rior (69) de control de soporte en relacién con el elemento de so-
porte posterior (28) sin perturbar la relacidn entre el centraje
delontero (68) Ge control de soporte y el elemento absorbedor de-
lentero (27) medisnte el aflojamicnto del toraille de ajuste 2la
en la eleta (20) y por medio del asa (76) fija al medis delantoro
de retencién (82) moviendo axialmente el medio delantero de roten=-
cién (82) o le derecha o 2 la izquierda, lo que tembien ocasionard
el movimiento de la mesa amortiguadora {67) o causa de la conoxién
rigido facilitada cntre los mismos mediente el tornille de ajuste
(82), lo que al mismo tiempo deticnme el movimiento axial entre el
centraje delantero (68) de comtrol de soporte y el elemento absor-
bedor delantero (27). Este ajuste puede ubilizerse pare influenciar
o conbrolar los diferentes grades de vibracién que se produzcan en
diferentes ejes modales.

Lo wnidad amorbigucdora (117) de la Figura 9, que
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es una Beccién agrandade adicionalmente modificads del mecanismo
amortiguador mostraodo en lo Figura 1, estd compuesta de una mosa
amortigusdora (109) que tiene una perforacidn central roscads; ’
elementos cbsorbedores viscoeldsticos delantero y posterior (27'

Y 28) que enmulionan la masa emortiguadora (109); un ejo de soporte
(110) parcialmente roscado extendiendose a través de lo masa amor—
tigundora (109) y con centrajos delanteros (1lla y 111b) de control
de soporte y un manguito de soporte posterior (116),quo incorpora
los centrajos posteriores de control de soporte (112a y 112b), ri-
gidomente unido al oje de soporte escalonado (110); medios de re-
tencién posterior {118) con una placa posterior sbierte {113) con
un entrante conificado (113b) cerrado por un extremo mediante la
placa de cierre posterior (115) y unido por el oiro extremo con

el retencdor {114) de la placa posterior abierte, interponiondose
el elemento absorbedor posterior (28) entre los mismos; medios de
retencién delenteros (119) con wna placa delantera abierta (121)
con un entrante conificado (121b) que se une con el retenedor (122)
de la place delontera abierta y con el elemento absorbedor delan=—

tero (27) interpuesto entre los mismos., Los entrantes 62r permi-

ten lo oxpansidn de los elementos 27 y 28, il tornillo de ajuste

(82) tiene uno cabeza (33) wnida a la masa amortiguadore (109)
mediente la placa de fijecién (65) y la parte de pata roscada (35)
estd situada en wn manguite deslizable interiormente roscado (124)
asegurado en lo perforacién (125) del medio de retencién delante=—
ro (119) mediante un tornillo de ajuste (126). Girando el torni~
llo de ajuste (32) se muoven lu mosa emortiguadora (109) y les
centrajes de control de soporie (1lla, 1llb, 112z y 112b) en re—
lacién con los elementos absorbedores (27 y 28) retenidos respec—
tivoamente en los medios retenedores 119 y 118, variandose as{ la

rigidoz de los elemeutos absorbedores elésticos (27 y 28). Dopen-—
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diendo de la posicién de lao masa amorbtigmuadora (109) en relacién
con el eje de soporte (110) se ubilizan los cemtrajes de conmtrol

de posicién llla y 112a o los lllb y 112b, Lo distarcia que sepa;
ra a los primeros y segundos centrajes de control (1lla, 112 y !
1llb, 112b respectivamenic) ¢s igunl a la goma ubilizable de los
elementos absorbedores eldsticos (27 y 28) que son sustencialmen—
te similares. La wnided emorbdiguadora (117) tambien peruite el o=
juste axial de la masa amortiguadora (100) en relacidn con el eje
de soporte (110) sin cambiar la posicién final de los centrajes

de control (1lla, 11lb, 1122 y 112b) en relacién con los olemen—
tos absorbedores (27 y 28 respectivamente), en la forma siguien~
tes Lﬁ superficie de extremo ecircular del centraje de control 1lla
estd ranurada y el eje de soporte (110) puede moverse cu una © o—
tra direccidén utilizando una herramienta giratoria insertada a tra=
vés de la perforacidén escalornadn (123) en el retencdor (122) de la
placa delantera, con lo que se cambia igualimente la relacidn ini-
ciol enbre el centraje de control (1llla, 1llb, 112a, 112b) y los
elementos absorbedores (27 y 28) mientras se manticne estacionaria
e la mase amortiguadors (109). Despues de mover el eje de soporte
(110) le cantidad deseada, es movido el tornillo de ajuste (82) pa-
ra devolver a los ceatrajes de control (11la, 1llib, 112a, 112b) a
su posicién inicial, siendo el efecto real que sSolamente se ha cam—
biado la relacién entre la masa amortiguadera (109) y el eje de so=
porte (110), cuyo cambio pucde utilizarse para influenciar o contro-
lar los diferentes grados de vibracidn que se produzcan en diferen—
tes ejes modales. Ll manguito interiormentie roscado {124) puede ser
deslizablemente movido o devuelto a la perforacién (125) al afloja=
miento del tornillo de ajuste 126 pars efectuar el ajuste entre el
manguito (124) y el tornillo de ajuste (82) para permitir que &ste

Qltimo tenga ol alcance acdecuado,
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Lo Tigura 10 es wna vista en seccién de un meconis—
wo aworbtipuador que utilize mases amortiguadoras miltiples. La uni~-
dad cmortiguandora (83) en las cavidades 36 y 94, estd compuesta.de
mosas amortiguadoras (78 y 79) rigidamente unides, teniendo la pii-
mera un eje integral de soporte (80) con un centraje de control de
soporte intermedio (81), unido por medio de una parte roscada (92)
retenida en la perforacién roscada (93) de la masa amortiguadora
(79); un elemonto absorhedor viscoeldstico intermedio (77), de di-
sefioc similar al previamente descrito elemento 27, 28, que enmuilona
o les masas amortiguadoras 78 y 793 wne placa abicrta de retencién
intermedia (83) con un entrante conificado (83b) que se ume con el
retenedor (84) de la placa intermedia abierta y con el elemento ab-
sorbedor (77) interpuesto entre ellos; y una placa delantera abier—
ta (86) que se une con el retenedor (87) de la placa delantora a-
bierta. El entronte 62r permite la expansidén del elemento 77. El
tornillo de ajuste (90) estd sueltamente retenido en la perforacibn
escalonada (89) de la place delantera (86) y limitado por el rete—
nedor (87) de la placa delemtera abierta, en tanto que ostd rosca-
do en un extremo on la perforacién roscada (91) de la masa amorti-
guadora 78. El giro del tornillo de ajuste (90) muecve o las masas
amortiguadoras (78 y 79) y al centrajo de control de soporte (81)
en relacién con el clemento absorbedor viscoeldstico (77) varian-
dose as{ la rigidéz del elémento 77. Unos muclles (97) confinados
en unos enbrantes (96) de la parte de base (95) del brozo de sopox—
te y centrados por unos pasadores (100) equilibran aproximadamente el
peso ée las moasas amorbiguadoras (78 y 79), con lo que se eliminan
casi todas las ecargzas estdticas de roture sobre el clemento absor=
bedor (77) y se reducc el basculamiento longitudinal de las mosas
amortiguadoras (78 v 79).

La Figure 1l es una vista en seccidn de un mecanis=
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mo amortiguador que utilize un solo elemento absorbedor viscoelds=
tico. La unidad smortiguadora (120) en la cavidad 36, estd compues-
ta de la mase amortiguadora 102 que tiene una masa amortiguadofa
delontera (103) con un entrante conificado (103b) que se ume con

Lo m;sa amortiguadors posterior (104); un elemento absorbedor vis—
coeldstico (77) interpuesto y enmufionando a los masas delantera y
posterior (103 y 104) respectivamente; una estructura de soporte
(108) con un eje integral de soporte escelonado (107) con un cen—
traje intermedio de conirol de soporte (108); y una place delante-
re abierta (98) que se une con el retenedor (99) de la placa delan=
tera abierta. Bl entrante 62r permite la expansién dol elemento 77.
El giro del tornillo de ajuste (90), como en la Figura 10, mueve

a la masa amortigundora (102) y al centraje de conitrol de soporte
(108) en relacién con el elemento absorbedor viscoeldstico (77},
variandose asf{ la rigidez del clemento 77. Los muelles (97) con—
finados en los enbrantes (96) de la parte de base (95) del brazo

de soporte y centrados por unos pasadores (100) equilibran aproxi=-
madamente el peso de la masa amortiguadora (102), con lo quo se e-
liminan casi todas las cargas estdbicas de rotura sobre el elemen=—
to absorbedor (77) y se reduce el basculamiento longitudinal de la
mase amorbiguadora (102).

Lo Figura 12 es una seceidén de un mecanismo amorbi-
guador que muesira la instalaciiin de otra forma de elemento absor—
bedor viscoeldstico. La unided amortiguadora (144) estd compuesta
de una masa amordiguadora (1482) que tiene una parte superficial
conificada (143d); un monguito de soporte escalonado (139) circun=-
doudo o la masa amortigusdors (1432) y wnido & la cavidad 36 y con
centrajes delantero y posterior (141 y 142 respectivamente) de con—
trol de soporte; medios delentero y posterior de fijacién (133 v

137) wnidos a los extremos de la masa amortiguadora (143a) con me=
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dios de fijacién posterior (137) con una parte superficial conifi-
cadne (137b); elementos absorbedores viscoeldsticos deluntero Y poa=
terior (135 y 136) interpuestos catre la masa amortiguadora (145&)
¥ los medios de fijacién delantero y posterior (133 y 187 reSpec'-
tivemecnte), con los elementos 135 y 136 enmuiionando a la mosa amor-
tiguadora (143a); una placa posterior (180) y una place delantera
abierta (131) que ticne wna porforacidn roscada (132). los entrane
tes 62r permiten la expunsidén de los clementos 135 y 136, El tor—
nillo de ajuste (32), que tiene su cabeza (33) retenide entre ol me—
dio de fijacién dolantero (133) y la masa amortiguadora (148a), tie-
ne una porte de pata roscada (85) que se acopla en la perforaciénm
roscade (132) de la placa delentera (131), de forma que un gire
del tornillo (32) moverd axialmente a la masa amortiguadora (143a)
Y e los elementos absorbedores (135 y 136) en relacién con los cenw
trojes de control de soporte (141 y 142),'con lo que se aumentn ¢
8o disminuye lo cantidad do material wiscooldstico entre el mangui-
to de soporte 139 (es decir, los centrajes de conlrol de soporte
141 y 142) y le masa emortiguadora (143a),.

Los elementos absorbedores viscoeldsticos (135 y
136) son generalmente de tamafio, forma y material comparables, awm-
que tales propiedades pueden ser éambiadas, si se precisa, para in-
fluenciar o controlor los diferentes grados de vibracién que se pro-
duzcon en diferentes ejes modales. Lo Figure 12 y la Figurs 13a,
que es una seccifn tomada a lo large de la lfnea 13-13 de la Figu-
ra 12, muestran ¢l elemonto 135 de forma generalmente de anille y
compuesto de wno pequeiia superficie de exbremo en forma de aro 1388;
una superficie grande de cxtremo en forma de aro concéntrico (145)
con una parte de aro remetida (140) para el contacto superficial
limitado; unma superficie oxterior (184) sustancialueante perpendi=

cular a las superficies de oxtremo 138 y 145; y una superficio in-
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(146¢) perpendicular a la superficie de anillo (145).

Las FMiguras 13b, 130 y 134 son todas sccciones
parciales modificadas tomades a lo largo de la lfnea 13-13 de la
Figura 12 y muestron ol uso de segmentos modificedos do elemento
absorbedor viscoeldsbtico. la Figura 13b umuestre el uso de wm ele-
mento absorbedor viscoeldstico (150) que es solamente un segmento
del elemento absorbedor enteriormente descrito (135), estando re-
tenido el segmento 150 en un entrante (148a) de la masa amortigua-
dora modificada 143b, Le Figura 13c muestra el uso de un segmento

(151) modificedo de un elemento absorbedor viscoeldstico, similar

_al segmento de elemento 150 pero con una superficie interior plane

inclinade (149) retenida en el entrante 148b de la masa amortigua-
dora modificada 148¢ y con bordes (165) perpendiculares a la super—

ficie 149. Lo Figurs 13d muestra el uso de un elemento absorbedor

viscoeldstico modificado (152) similar al segmevto do eclemento 151 perocan

une superficie exteriox plana (167). Bl elemento 152 estd retenido -

entre ol entronte (148b) de la mesa amorbiguadore modificada l48c..
y el centraje de control de soporte (188) del manguito modificado .
de soporte 147. Alternetivemente, el elemento 152 puede ser tambien
de la forma general del elemento absorbedor 162 que se muestra en.
las Figuras 16a y 16b y que se describird detalladamente mds ade—
lente de ésta descripeidn. Desde luego, ha de entenderse gque pue—
den ser utilizados mltiples dsegmentos 150, 151 o 152 sin que ne=— .
cesariamente todos los segmentos seén de la misma composicién de
material y/o de la misme formn. La teorfa y forme deloperacidn es
la misma que en las formas previamente descritas. Tambien en éste
caso son aplicables las modificaciones en el entrante y/o en ol dn-
pulo del elemento abscrbedor del tipo deserito en relacién con las

formns anterxiores.
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La Figure 14 y la Figura 15, que es une seccién tomada
a lo largo de la linea 15-15 de la Figura 14, son sccciones de una uni-
dad awortiguadora que muestra la instalacidn de otra forma de eiemen—
tos absorbedores viscoeldsticos. Lo unidad amortiguadors (179) e&std
compucsta de win mose amorbiguadora (164) con wno superficie conifi-
cada (164b) contenida en una cavidad (157) del alojomicuto (19) del
brazo de soporte con una parte superior (154), laterales (155a y 155b)
y wia parte do base (158); una placa oscalonada de conbrol de sopor—
te (159) unida a la porte de base (188) y que tiene primero y segun—
do centrajes de control de soporte (160 y 161); primers y segunda
placas de fijacién (166 y 171) unides o lo masa amortiguadora (164),
teniendo la placa 166 una superficie conificada {(166b) y unas perfo-
raciones (166c); primero y segundo clomentos absorbedores viscoolds=
ticos (162 y 163) que cnmuiionen a lo masa emortiguadore (164) y se
interponen entre la mase amortiguadora (164) y una primers y uma
segunde places de fijacién (166 y 171 respectivamente). Los entran=
tes 62r permiten la expansién de los eiementos 162 y 163, El meca—
nisuwo ajustador (173) tiene una cabeza (174) asegurada entre la ma-
sa smortiguadora (164) y la primera placa de fijacién (166), en ten~
to que la parte de cuerpo (175) se extiende a.través de lo perfora=-
cién 168 en la primera placa de fijacién (166) y la parte roscada
(176), que tiene una cigllefia o dial (177) fijo & un extremo, es ro-
tenida'en la perforaci6n'roscadn (180) de la pared lateral 155, El
giro de la cigllefia o dial (177) en una u otra direccién mueve trans-
vorsalmente a la masa amortiguadora (164) y a los elementos absor—
bedores (162 y 163) en relacién con los centrajes de control de so-
porte (160 y 161), con lo que se aumenta o se disminuye la conti-
dod do material absorbedor viscoeldstico soportado emtre la place
de control de soporte (159) y la masa smortiguadora (164). Unos

muelles de compresién (100), confinados entre la placa de fijacién
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166 y la pur;d 156b, tienen un extremo retenido en las perforaciow-
nes 166c y el otro extremo haciendo contacto con la parte de pared
interior (155¢) de la pared 155b. Los muelles (190) aseguren la.a-
lineacién apropiads de los elementos absorbedores viscoeldsticos
(162 y 163) y de los centrajes de control de soporte (160 y 161)
respectivamente,

los elementos absorbedores viscoeldsticos (162 y 163)
son de tomailo, forma y material comparcbles aunque tales propiedas
des pueden cambiarse, si fuese necesario, para influenciar o con—
trolar los diferentes grados de vibracidn que se produzcan en di-
Tferentes ejes modales, Las Iiguras 1l6a y 16b muestran varias vis—
tas de un elemento absorbedor viscoeldstico (162) que comﬁrende un
cuerpo generalmente alargedo, de seccidén transversal sustancialmente
en forma de cufia, que tiene dos superficies de extremo paralelas
sustancialmente idénticas (178a y 178b), compuestas de lados granw—
des que se intersectan perpendicularmente (169a y 169b); el primer
lado con uma parte remetida (169¢) unide por wna parte de eonexién
(169g); lados pequefios (170a y 170b) que intersectan perpendicular—
mente los extremos de los lados grendes (1692 y 169b), o distancia
de la intersecidn de los lados 169z y 1G69b; y un lado inclinado
(172a) que conecta los extremos de los lados pequofies {170a y 170b)
& distancia de sus intersccciones con los lados 16%a y 1l09b respec—
tivamente; con una pluralided de paralelogramos perpendiculares
(169¢, 169d, 169h, 169i, 170c, 170d y 172b) que unen las superfi-~
cies de extremo (1782 y 178b). Confinendo el elemento absorbedor
(162) sobre el paralelogramo lateral 169h ¥y sobre el paralelogramo
lateral inclinado {172b) entre lo masa amortiguadora (i64) v 1o
primera placa de fijacién (166) se ocasiona que el paralelogramo
leterel grande (169d) se apoye contra el centraje do control de

soporte (160). Desde luego, pueden facilitarse medios adecuados de
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ligazén ontre ol paralelogramo lateral 172b y la superficie coni=
ficada (164b) de lo maza amortiguaders {154). EL desplazamiento

de la masa amortiguadora (Lud), y voensccuenbemenio dol olemento'
absorbedor (162), varfa la cantidad do material absorbedor viscom
eldstico do soporte entre la placa escalonada de control de 80poOT~
te (159) y la masa amortigundora (164), con lo que se varfa la ri-
gidez del elemento absorbedor (162). Tan pronto como la wnidad a~
wortiguadora (179), a causa del ajuste por el mecenismo ajustador
(173), alcanza la frecuencia de vibracién del brazo de soperte 9,
la unidad amortigundora (179), debido a su suspensién sobre los
elementos absorbedores viscoeldsticos (162 y 163), absorbe las vi-
braciones y peruite una operacién suave, Tambien son aplicables

en éste caso las modificaciones en el entrante del elemento absor—
bedor y/o las variacién de dngulo de los tipos anteriormente dos=
critos.

La Figura 17 y la Iigura 18, que es una seccidn to-
mada & lo largo de lo lfnoca 18-18 de lﬁ TPigura 17, son secciones
de otro mecanismo amortiguacer mas, instalable sobre cualquier com~
ponente de méquina-herramienta. La unided amortiguadora (188) estd
compucsta de une mase amortiguadora (186) que tiene una superficie
conificada (186b); un componente (181) de mdquina-herramienta, con
centrajes delantero y posterior de control de soporte (182 y 183);
plecas delantera y posterior de fijacidn (187 y 189) unidas a la
masa amorbiguadora (186), teniendo la placa 187 una superficie co=
nificada (187b) y unas perforaciones (187¢c); elemenios absorbedo—
res viscoeldsticos delantere y posterior (184 y 185) que enmufionan
a la mesae amortiguadora (186) y se interponen entre la masa amor-
tiguadora (186) y las placas de fijacidn delantera y posterior
(187 y 189 respectivamente), Ll tornille de ajuste 82, anterior=

mente descrito, tienme una cabeza (33) asegurada entre le masa amor—
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tiguadora (186) y la placa delantera de fijacién (187), en tanto
que la parte de pata roscada (33) esté retenida en la perforacién
roscada (196) de la parbe 195 de la repise (192) del tornillo de
ajuste unida al componente (181) de la méquina-herramienta. Giré.n—
do de nuovo el tornillo (82) se agumenta o disminuye la cuntidad
de material absorbedor viscoeldstico soportado entre el coxﬁponen—
te (181) de la mfquina=herramienta y lo masa amortiguadoxs (186)
en lo- misma formn y von los mismos resultados que anteriormente

so describieron. Los muelles de compresién (190), que tienen un
extremo retenido en las perforaciones (187¢) y el otro extremo ho=
ciendo contacto con la parve 195 de la repisa (192) para el torni-
1lo ajustador, aseguran de nucvo la alineacidn apropiada de los
elementos absorbedores viscoelfsticos (184 y 183) y los centrajes
de control de soporie (182 y 183 respectivamente). Los elementos
absorbedores viscoeldsticos (184 y 185) son do tamaflo, forma y mae-
terial c;omparable a los de los elementos absorbedores viscoeldsti-
cos (162 y 163) previamente descritos.

Las Piguras 19a, 19b y 19cmuestran vaoriss vistas
parciales y en seccién de un mecanismo de ajuste automdtico para
ung unidad amortiguadora monteda en una miquina=herramienta. La u-
nided amortiguadors que es sutomaticamento ajustada en ésta reali~
zacin es la unidad amortiguadore (22) gue se muestra detallademen-
te en la Figura 1 y que previamente se describid. Las dnicas dife-
rencias son la supresién del tornillo de ajuste (82), la modifica=
cién del medio de fijacién posterior (30) por la adicién del en~
trante (250a) y del orificio (250b) para permitir la insercién de
un extremo del eleszento posicionador (248) y el aseguramiento dol
mismo mediante el pasador (247), asi como tambien por utilizar una
placa postorior modificada (280) que tiene una cbertura adicional

{282) para permitir el peso del elemento posicionador (248). La
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colurma (10) de la mfquina tione mecenizades o aSegurados en su su—
perficie superior un wedio de transmisidn o de cremallora (237) que
tienc dientes (238). El braze de soporte (9) que tiene un alojamiens
to (19) de birazo de soporte ticne ascgurada ontroe una aleta (20).u-
na repisa genorclmente en forma do "U" (233) (scgdn so ve mejor en
le Figurc 19¢) con una parte do conexién (236) y partes latcrales
(234 y 205). Montados sobre cojinctes cabtre las partes laterales
(234 y 235) ostan tres cjes similaros (S43a, b ¥y ¢) que soportan
unos medios de transmisién o piffones (2392, b y ¢) con dientes (240),
incluyendo tembien los pifiones 289 y b unos pifiones integrales mds
pequeBos (24la y b) con dicntes 242, El eje 243¢ soporia tambien un
wedio do itransmisién variable o leva de superficie predeterminada
(244) que tiene wna renura erqueda de lova (248). Libremeamte movible
en el interior de la ranura de leva (245) estd un extremo del pasa~
dor (246), cuyo otro extremo os libremente movible dentro de la ra=
nura (249) en la parte lateral 233. Unido al pasador 246 entre la
leva (244) y la parte lateral (235) estd wa exbtremo de un medio do
transferoncia o elemento posicionador (248), cuyo otro extrcmo ostd
wiido a un modio de fijacién posterior (30) de la wnidad amortigua=
dora (22) segéin se describié previemente. Im operacién, ol movimion—
to o ajuste del brazo de soporte (9) em relacién com lo columa (10)
de lawaquina ocasiona el moviuwicnto del pifién (239a) en relacién con
lo cremallera (237), transfiriendose dicho movimiento por el pifién
24la al pifidn 239b,'91 cual por medio del pifidn 241b transfiore tal
movimicento ol pifidn 230c. La leva 244, moniada sobre el oje 243c,

es entonces obligada o girar lo que produce cl movimiento dol pasa=
dor 240 concctado al clemento posicionader (248) que, & Su vez, oca=
siona ontonces el movimiento de la mase amorbiguadora (23) y do los
elementos ebsorbedores viscooldstices (27 y 28) en relacidn con los

centrajes de control de soporte (25 y 26), con lo gque se cambia la
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cantidad de materiales absorbedores viscocldsticos soportados en—
tre ol eje de control de soporte (24) y la masa amortiguadora (23).
As{, éste mecanismo de ajuste sutomftico es del tipo sensible a la
posicién y, dependiendo de las relaciones de cremallera y piﬁén.%
del apropiado perfil de le ranura de leva asi como del ajuste del
brazo de soporte (9) en relacidn con la columa (10) de la méquina,
moverd aubomabicamente la unidad amortiguadora de forma que la mig=
ma esté siempre en sincronfa con el brazo de soporte (9) de la md-
quina fresadora (10). Bl perfil de la renura de leva (245) es wa
funcidn de las caracteristicas dindmicas de la miquina y de las va=
riaciones de rigidez de los elementos absorbedores viscoeldsticos
amortigundores, obteniendose las caracteristicas dindmicas de la
méquina en las pruchas en tanto se conmocen las caracterfsticas de
los elementos absorbedores, pudiendo asi diseflerse apropiadamente
la unidad amorbiguadora y el mecanismo de ajuste aubomdtico. Fn és-
ta realizacin, la relacién entre los pifiones grandes (23%a, by o)
v los pifiones pequefios (24le, b) son de 5:1 cada wna, en tento que
la relacién entre la cremallera (237) y el pifién 239a es de lil,
con lo que se facilite wna relacién total de 2531, El contorno y
longitud de la ranura de leva (245) pueden construirse pare facili-
tar la deseads gomn de movimiento, siendo la leva (244) facilmente
retirable del eje (243b) si se consideran necesarias modificacio-
nes de la ranura. Desde luego, un mecanismo de ajuste automftico
del tipo descrito puede ser ﬁtilizado en cualquier méquina~herramien—
to que tengo por lo menos un componente sometido a una vibracién,
por lo que la ilustracién de &ste mecanismo en wna wfquina fresadora
es unicamente a efectos ilustrativos.

Ia Pigura 20 es un diagrama esquemdético do otro me=
cenismo de ajuste automftico (261) pera wie unidad amortiguadora

montada en une miquina=herramionte, compueste de un sensor de fro=
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cuencia (251); un convertidor de corriento conmtinua (256); un trans—
ductor (259); y un olemento posicionador (260). El sonsor de fre-
cusncia (251) compuosto do masas polares interiores (252), resor=

tes (253), masa polar exterior (254), bobina y masa sismica (255);
eloctroimin (256), y caja (257), esté unido a un compononte de mé-
quina~herranienta sometido a vibracidn, tal como el alojamiento de
brazo de soporte (19). Bl sensor (251) mido la frocuoncia de la vibra
cién del componente deo la miquina-herramienta durante uma oporacidn
de maquinado y produce una sefial elécirica igual en frecuoncia a

la frecuencia de la vibracidn o chirrido. El convertidor de corrien=
te continua (258) convierte la sefial del sensor de frecuencia on una
sefial de ocorriente continua proporcionél a la frecuencia de la
vibracidn del componenie de la méquina—herramienta, que después es
entregada al transductor (259) que convierte la sefial de corriente con
tinua en un medio productor de una fuerza. Un ejemplo solamente del
convertidor de corriente continua (258), que podria ser ubilizado, es

‘el modelo HLFC-~120 Log del convertidor de frocuencia fabricado por la
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25

30

"Houston Instrument Corp, de Bellaire,"Texas. Después, el elemento
posicionador (260) transfizre dicha fuerza a la unidad amoriiguadom
ra de la méquina herraniente, tal como la unidad amortiguadora 22y
con el tornillo de ajuste suprimido segin se doscribid anteriormen~
te, cuya unidad se posicionarid entonces automdticamenie de forma
que la misma quede sintonizada para ser efectiva para el control

de la vibracién en ésta nueve frecuencia. Bl mecanismo ajustador
(261) es do auto-~ajuste ya que si cambia la frocuencia del componen
te de la miquina-herranienta, indicande asi una difercnte frecuenw
cia do vibracidén o grado e chirrido, la unidad anortiguadora se
posiclonard automdticamente do forma que quedard ofectiva en ésba
nueva frecuencia. Desde luego, los mecanismos ajustadores 229 y

261 pueden ser ubtilizados con ligoras modificaciones on cualquiera
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de las unidades amortiguadoras descritas en &ste invento.

Aunque el invento se ha descrito en comexién con
los posibles formas o realizaciones del mismo, ha de catenderse
que la presente exposicidn es ilustrativa y né restrictive y que
pueden realizarse caombios o modificaciones sin apartarse del al-
cance de las reivindicaciones que siguen.

In restmen, la Patente de Invencién que se solici-
ta deberd recaer sobre las siguientes:

- RBEIVINDICACIONES =

1. TUna unided amortiguedora pare mﬁquinn—herrnmien—f
ta para controlar la vibracién que tienme por lo menos un grado de
vibracién, comprendiendo por lo menos wna masa amortiguadora y por
1o menos ﬁn medio para soporter diche masa amortiguadora } con por
lo menos un centraje de control de soporte, caracierizandose por el
hecho de que se facilita por lo menos un elemento absorbedor visco=
eldstico (27 o 28) de seccién transversal variable con une predeter—
minade gama de nlturas de trabajo, enmufionando & dicha mase amorti-
guadora, y Se facilita wn medio (32-34) para ajuste dol control de
la vibracién pore efectunr un movimiento entre el eslemento absor—
bedor (27 o 28) y el centraje de control de soporte para variar la
alture de trabajo del elemento absorbedor, vaeriandose asf la rigi-
dez del absorbedor.

2, Lo unided amortigundora segdin la Reivindicacién
1, caracterizada por el hecho de que se faciliva por lo menos un me-
dio (29 o 80) para retemer dicho elemento absoxbedor (27 o 28).

3. La unided amortiguadora segf@n las Reivindica-
ciones 1 o 2, caracterizada por el hecho de que el elemento absor—
bedor viscoelfstico (27 o 28) comprende un cuerpo generalmente cir-
cular que tiene por lo menos dos superficies de extremo (59 v 61)

interconectadas y espaciadas axialmente de diferentes didmetros con—
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céntricos y con un orificio axial central (58) a través del mismo sus
tanclalmente perpendicular a las superficies de exirenmo,

4. ILa unidad amortiguadora segin la Reivindicacidn é,
caracterizada por el hecho de que el elemento absorbedor viscoeléé—
tico comprende un cuerpo en forma de cono generalmente truncado con
ol orificio aziél central 2 través del mismo.

5. ILa unidad amortiguadora segin la Reivindicacidn
4, caracterizada por el hecho de que el elemento absorbedor visco-
eldstico tiene en su condicidn suclta anbtes de su instalacidén un an-
gulo comprendido de cono sustancialmente de 849, un orificio axial
contral conificado con un angulo comprendide de sustancialmente 79,
la superficie de extremo de mayor didmetro del cono (61) tiene una
parte entrante anular (60) para un contacto superficiél limitado,
¥ el medio de retencidn (29 o 30) tiene un angulo comprendido de
902, de forma que forzando el cono suelto-de 84° en el medio rete—
nedor de 902 se facilita tanto una distribucidn igual de la presidn
sobre la superficie del cono como un orificio axial central que tie-~
ne sustancialmente una conicidad de 09,

6. la unidad amoriiguadora segim la Reivindicacidn
5, caracterizada por el hecho de que la superficie de extremo grande
¥ anular (61) tiene una parte anular remetida que se extiende desde
el diametro interior de dicha superficie de extremo grande hasta
aproximadanente el diametro de la misma, una superficie exterior
(62 0 63) se extiende como un bisel desde.. el difmetro exie-
rior de la superficie pequeila de extremo hasta el didmetro exterior
de la mencionada superficie grande de exiremo, y una superficie ci-
lindrica del orificio axial (58) uwne los didmetros intoriores do
dicha superficie pequefia de extremo y la parte anular remetida de
la citada superficie grande dec extreno,

7. ILa unidad amortiguadora segin le Reivindicaocidn
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6, caracterizada por el hecho de que una superficie cilindrica
(62¢ o 63c) es perpendicular a dicha superfie grande extremo anu-
lar y estd interpuesta entre la superficie exterior y la superfi—
cie anular de extremo grande, !

8, Lo unided amortiguadera segfn las Reivindica—
ciones 6 o 7, caracterizada por el hecho de que el medio para re-
tener el mencionado elemento absorbedor viscoeldstico facilita un
entrante entre dicho medio de retencidén (29 o 80) y la superficie
cilf{ndrica perpendicular a la citada superficie grande de extremo
para permitir la expansiéﬁ del indicado elemento acbsorbedor viscow
eldstico y para impedir altas concentraciones de esfuerzos en la
superficie grende de extremo.

' 9, Lo unided amortiguadora segfn las Reivindice~
ciones 1 o 2, caracterizada por el hecho de que el elemento absor-
bedor viscoeldstico (185 o 136, Pigura 12) comprende un cuerpo en
forma generalmente de aro con una superficie exterior cilindrica
(134), por lo menos dos superficies de extremo anulares amialmen—
te espaciadas (138 y 145) en los extremos opuestos de dicha super—
ficie exterior, y una superficie interior conificada (146) que co=
necte los didmetros interiores de dichas superficies de extremo.

10, La unided amortiguadora sesfin la Reivindica-
cién 9, caracterizada por el hecho de que las superficies de extre—
mo comprenden una superficie pequefic anular de extremo (138) y una
superficie grande anular de extremo (145) que tieme une parte anu-
lar remetida (140), y la superficie exterior (134) es sustancial-
mente perpendicular y conectada & los didmetros exteriores de di-
chas superficies de extromo. l

11, La unidad amortiguadora segén la Reivindica-
cién 10, caracterizada por el hecho de que una superficie cilfn-

drica (146¢) es perpendicular a la superficie grande anular do ox-
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tremo (145) y estd interpuesta entre la mencionada superficie in=
terior y dicha superficie grande anular de extremo.
. 12, La unided amwortiguadors segdn las Reivindica-

ciones 1 o 2, caracterizada por el hecho de que el elemento absor—

- bedor viscoeldstico (162, Figura 16) comprende un cuerpo de longi-

tud predeterminada de seccién transversal sustancialmente en forma
de cufia con dos superficies laterales rectangulares (169a y 169b)
gque se intersectan perpendicularmente en sus primeros bordes lar—
gos, una superficie lateral rectangular (172b) inclinada, intersec-
tando con sus bordes larges los segundos bordes largos de las men—
cionadas superficies laterales que se intersectan perpendicularmente,
y dos superficies de exbremo sustoncialmente en forma do cufin (1782
y 178b) conectado el borde corto de las citadas superficies lotera-
les rectangulares.

13, La unidad amortiguadora segin la Reivindica-
¢ién 12, caracterizada por el hecho de que una de dichas superficies
laterales rectangulares que se intersec':tn.n perpendicularmenta tie-
ne una parte remetida paralela (169e¢) intersectando el primer bor-
de largo de la otra superficie lateral rectangular.

4. La unided omortipguadora sepin las Reivindica—
ciones 12 o 13, caracterizada por el hecho de que ae focilita wna
superficie lateral rectangular (170b) perpendicular a una de dichas
superficies laterales rectangulares que se intersectan perpendicu—
larmente e interpuesta entre por lo menos uno de dichos segundos
bordes largos de las indicadas superficies laterales que se inter—
sectan perpendiculares y la referida superficie lateral rectangu-
lar inclinada.

15. La unided amortiguadora segfn las Reivindica=
ciones 12, 13 o 14, caracterizada por el hecho de que una piurali-

dad de paralelogramos perpendiculares (169¢, 1694, 169h, 169i,
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170¢c; 1704 y 172b) we a las superficies de extremo.

16, La unidad amorbiguadora segtn cualquiera de las
anteriores Reivindicaciones, caracterizada por el hecho de que éor
lo menos wno de los elementos absoxbedoxes viscoeldsticos estd com-
prendido por wna multiplicidad de segmentos (150 o 15l o 152, Figu-
ras 13a, 13bh y 13c).

17. Lo widad amortiguadora segfn cualquiera de las
anteriores Reivindicaciones, caracterizada por el hecho de que se
facilitan por lo menos dos elementos absorbedores viscoeldsticos
de secciones transversales veriables y comparables,

18, Ia unidad amortiguadora segfn la Reivindicacién
17, carucéerizada por el hecho de que los elementos absorbedores
comprendeﬁ diferentes composiciones de material.

19, La unidad amortiguadora segfn las Reivindica-
ciones 17 o 18, caracterizada por el hecho do que se facilitan por
lo menos dos centrajes de control de soporte (68 y 69, Figure 8),
con por lo menos un centraje de contrel de soporte en posicidén di-
ferente en relacién con su elemento ebsorbedor a las posiciones de
los restantes centrajes de control em relacién con el resto de los
elementos absorbedores, para efectuar wna diferente altura de traba-
jo en por lo menos un elemento absorbedor.

20. La unidad amortiguadora segfin las Reivindice-
ciones 17, 18 o 19, caracterizada porque puede realizarse un movi-
miento entre la masae amortiguadora (109, Figura 9) y el medio de
soporte de la masa amorbiguadora sin cauwbiar las posiciones fineales
de,los centrajes de control de soporte (1lla, 1llb, 112a, 112b) en
relacién con los elementos absorbedores.

21, la unidad amortiguadora segdn cualquiera de
las Reivindicaciones 1 a 18, caracterizada por el hecho de gque por

lo menos un elemento absorbeder viscoeldstico de seceidn transver—
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sal variable, con une predeterminads gema de alburas de trabajo,
estd interpuesto entre la mencionade mase amortiguadora y el ci-
tado medio de soporte de lo masa amortiguadora.

22, Lo unidad amertiguadors sesfin la Reivindica;idn
21, carccterizada por el hecho de que la masa amortigunders incluye
por lo menos un orificio perpendicular al medio de soporte, confi=
nondo por lo menos un medie eléstice en relocién de contacto con
el medio de soporte enm una direccidn, pera equilibrar generalmen-
te el peso de la masa amortiguadora, con lo que se reducen las car—
gas estdticas de rotura sobre los elementos absorbedores viscoelds=—
ticos,

23. La unidad amortiguadora seg@n cualquiera de
les anteriores Leivindicaciones para utilizar con un mecanismo de
ajuste automdtico, caracterizado por el hecho de que un medio es
sensible al movimiento relativo entre la mfquina-herramienta y el
componente de la méquina—herramienta poera ajustar la unidad amorti-

guadora de forms que amortiglie eficazmente las vibraciones del come

- ponente de la mdquina—herramienta en sus varias posiciones, inclu-

yendo dicho medio de ajuste un.dispositive de transmisidén de rela=
cifn variable (244 y 245, Figura 19) paroe modificar el movimiento
de le unidad amortipgusdora como respuesta al movimiento relativo
entre la mfquina=herramients y el componente de la mdquina-herra—
mienta de acuerdo con un predeterminado programa.

24, La unidad amortigundora segfn la Reivindicaw=
cién 23, caracterizada por el hecho de que se facilita un disposi=-
tivo de cremnllera y pifién (237,239a, 239b y 239¢) para transmitir
un movimiento, soportado en pﬁrte en la mdquina—~herrawmiocnta y en
parte en el componente de la mdquina-herramienta, de forma que el
movimiento entre los mismos produzca un movimiento, comprendiendo

el medio do ajuste una leva de superficie predeterminada (244) cu~
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yo movimiento es enganarado por el mencionado dispositivo de crema-
ilera ¥y pifién, y un elémento posicionzdor (248) para transforir die
cho movimiento de la leva a la unidad amortiguadora de la miquinz
herramienta, de forma que la unidad amoriiguadora esti siempre en-
sintonia con el conponente de la maquina~herramienta sometido a la
vibracidn, con independencia de su posicién Telativa.

25. ILa unidad amortiguadora segin cualquiera de
las Reivindicacionss 1 a 22 para utilizar con un mecanismo de ajus—
te autdmatico sensible a la frecﬁenoia, caracterizado por el hscho
de que un sensor de frecuencia (251, Figura 20) va unido al compo-
nente de la miquina~herramienta, cuyo sensor mide ia frecusncia del
componente- de la maquina~herramienta y la convierta en una sefial
oléctrica igual en frecuencia a la frecuencia de la vibracidn, un
convertidor de frecuencia (258) de corriente comtimua convierte
la sefial del sensor de frecuencia en una seflal de corriente conti-
nmia proporcional a la frecuencia de la vibracidn del componente de
la miquina~-herramienta, un iransductor (259) convierie la sefial
de corriente continua en un medio productor de wna fuerza, y wn elg
mento posicionador (250) transfiere dicha fuerza a 12 unidad amor-
tigladora de la miguina-herramienta, de forma que la unidad amor—
tigladora es auto-ajustadora pues cuando cambia la frecuencia dol
compononte ﬁe la méquina—herramientg el amortiguador seri posicio-
nado automiticamente de forma que el mismo queda sintonizado -para.
ser efectivo para ol control de la vibracidn en ésta nusva frecuen
cia,

26. Se roivindica por Gltimo como ijeto sobre el que
ha de recaer la Patonto de Invencidn que se solicitas "UNA UNIDAD

ANMORTIGUADORA PARA MAQUIHA-HERRAMIENTA PARA CONTROLAR LA VIBRACION",
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Todo conforme gqueda descrito y reivindicado en la pre=-
sente memoria descriptivae que consta de treinta y siete piginas me-
canografiadas y dibujos adjuntos.

Madrid, 4 ootubre 1,968
BERNARDO UNGRIA

DPeDe
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