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El pulido ds plezas metdlicas, en particular
de piezas tales come cublertos de mesa, necesita genew
ralmente varieg operaciones de pulido tales como el ce.-
pillado de degbaste, el pulido intermedio y el acabado

5 finel, Quede bien entendido gue el n¥mero de operacio-
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nes aumonta con la calidad buscada y esto implica nu~
merosas menipulaciones de las piezas a pulir. De elle
resultan reducidos ritmos de produccifn y precios de

coste excesivos,

Se ha buscado automatizar estas operaciones
de pulido utilizando mdquinas que comprenden cargad o~
res porta-plezas que se desplazan, por medio de dispo
sitivos apropiados, delsnte de los rodillos de pulido
cuyos ejes son inméviles. Le puesta en préctica de ai
chas méquinas implica por consiguiente la puesta en Po
sicifn manual de las piezas a pulir en los cargadores
y necesita ademds la intervencién de un operario para
transferir los citados cargadores de un puesto de pu~
lido al otro,.

La exPé}iencia muestra, que en el estado ace'
tuel de 1g téenica, un operario no puede hacer funcio-
nar mas que dos mdquinas de este tipo. El ritmo mdximo
de pulido correspondiente es de aproxinadamente 1,200
operaciones por hora, EL pulido de una pieza tal como
un cubierto que necesita generalmente dos operaciones,

una operacién de cepillado con una fibra vegetal, por

" ejemplo sisal, y una operacién &e'pulido al acabhado,

el ritmo méximo de produccién no puede exceder de 600
piezas a la hora,

La presente invencién se propone remediar es-
tos inconvenientes y se refiere a wa mdquina de puli=
do automdtico que permite no solo zumentar considera-
blemente los ritmos de produccidn, sino +también asegie
rar un funcionamiento continuo sih ningiin esﬁacio mueyr

to, A titulo de ejempio‘se puede gefirlar que la utiiizs
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cién de dicha mdquina permite efectuar 12.000 operacio
nes de pulido por hora, ya sea a un ritmo de aproxima-—
demente diez veces superior al ritmo obtenido por el
procedimiento clésico, En efecto, asf{ como aparecerd
durente la descripcidn de la méquina segin la invencidn,
ninguna intervencién manual es necesaria durante el pu~
lido de las piezas y solo una persona puede alimentar
w gran nimerc de mdquinas a la vez. Por otra parte,

la dlsnoslclén de lgs unidades de pulido es tal que pex
wite regular de modo exwvemadamente flexible la accidn
abrasiva sin necesidad por ejemplo de variar la gama de
fabricacién,

A este efecto, la presente invencién tiene por

- objeto una mdquina de pulir automédtica, especialmente

para el pulido de cubiertos, que comprende una cadena de
presifn y de transferencia de las piezas a pulir, asi :

como unos rodillos de pulido, caracterizada por que eg-

t4 provista de dispositivos de carga y de descarga dis-

puestos respectivamente en el transcurso de dicha cade-
na, y porque los ejes de dicho rodillo de pulido, para-
lelos a la direccién de desfile de la cadena, estén eni
mados de un movimiento correspondiente a las formas de
las piezas a pullr y cuyas componentes son perpendicu-
lares a la direccidn de desfile de dicha cadensa,

El dibujo adjwnto representa, a titulo de ejom—~

plo, una méquina de pulir realizada conforme a la inven—

. ¢ién,

Las figuras 1, 2 y 3, son vistas esqueméticas
de frente, superior y lateral de esta mdquina,
la figura 4, representa una vista en seccidn

RL
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-les como 5, 5a, eshi animada de un movimiento cuyas C¢ome-

- perfil que permite hacer Cooperar los eilindros 4 con

" dispositivo de descarga 6 permite la evacuacibn de las
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del dispositive de cargamento,

La figura >y representa una vista superior del
dispositivo de cargamento,

La figura 6, es wa visha parcial de la méqui
na de presién y de transferencia.,

La figura 7, representa una vista frontal del
dlspositlvo de descargs,

 Das plezas a pulir 1, tales como las piezas de

forma, en este caso las cucharss, sstdn apiladas en el

. bloque disbribuidor 2 del dispositivo de cargzamenio que

¢

estd dispuesto por encima de la cadena de presién y de

transferencia 3, que coloea g las citadag plezas entre

.los rodillos 4 y 4a de las unidades de cepillado o de

tpulido 5 ¥ 5a. ILas unidades ge cepljlado 0 de pulido §

~¥ 5a estdn dispuestas g wa ¥y otra parte de la cadéna 3,
- Los rodillos de cada unidad de cepillsdo cooperan respec

tivamente con las caras superior e inferior de las ple-
Zas a pulir 1 que estdn dispuestas scbre la cadena 3 g

wna y otra parte de su ¢je, Cada wa de las unidades 2 ;

ponentes son perpendiculares al eje de la cadena 3. El
movimiento horizontal es wn movimiento alternativo ¥ el

movimiento vertical estd subordinado s un copizdor de

e e 8 e g o 4 e

las piezas 1 en funcién del perfil de dichas'piezas° Un

cucharas 1 sobre un transportador rodants 7. ;
E1l dispositivo de descarga 2, representado en

las figuras 4 y 5, combrende una carcasa distribuidora 8

Cuyas paredes internas presentan gos ranuras 10 y 11 en

to ey

" g
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las gue se alejan las porciones exiremas de las cucha-
ras 1 y que permiten ‘su apillamiento vertical, Las cu-
charas 1 estdn retenidas hacie la parte interior por
un lado por el estribo fijo 12 y por otro por dos to-
pes 13, Ademéds, dos calzos 14 impiden a las cucharas,
a excepcibén de lé cuchara inferior la que ha de ser
distribuida, desplazarse en la direccién de la flecha

Fye A fin de asegurar la distribucién de la cuchara la,

‘wn gato 15 arrastra simultdneamente en el sentido de 1z

flecha F,, por medio de bielas 16, 17 y 18 wn empujador
19 y wn tope 20, Cuando el gato 15, preferentemente

neumédtico, es alimentado en presién por la electrovil-

Q vula 9, acciona en translacién al empujador 19 y al to-

 pe 20, provocando asi el desplazemiento de 1s cuchara la

en el sentido de la flecha F; hasta que ésta topa con-
tra el fondo de la ranura 11. Ia& cuchara la al no estai

ya en esta posicién, retenida por el estribo 12 y los

- topes 13, cae sobre la méquina de transferencia. Duran-

te esta operacién, las ofras cucharas no han podido avas
zar en el sentido de la flecha Fl ya que son retenidas
por los calzos 14, Un movimiento de retorno del gato
golicita el tope 20 y al empujador 19 y provoca la cai-
da de la cuchara 1b en posicidén de distribucién. E1l re-
torno en posicidén inicial del tope 20 permite igualmente
la nueva puesta en posicibén correcta de las cucharas
que habrian podido ger afrastradas por el avance de la
cuchara la y atascarse entre los calzos 14,

E1l gato 15 puede ser o bien un gato de simple
efecto provisto de un muelle de retorno, o bien un gato

de doble efecto wnide a una electrovilvula 9 de tres vies,
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E1 control eléetrico de la electrovélvulaies efectuzdo

por un interruptor de palanca que coopera con topes g
gularmente espaciados dispuestios sobre la cadens 3. Bl
paso periddico de estos topes delante de la palanca de
interruptor acciona la electrovdlvula 9 al paso de ca~
da puesto de presién de la cadena de trensferencis 3 y
provoca la liberacidén de una cuchara en el momento Ge-—
seado,
En una forma de realizacién preferida de la

invencidn se dispone por encima de la cadena de transe

ferencia dos dispositivos de carga y que distribuyen

dos series de cucharas dispuestas a vna y otrs parte

del eje de la cadena.

Con referencia a 1a figura 6, la cadena 3 se
enrolla sobre dos ruedas dentadas 25 que giran sobre
ejes 26 y constituida pér rodillos 27 que cooperan con
los huecos 28 de las ruedas dentadss 25, esﬁando arti-
culados estos rodillos sobre ejes 29 que cooperan con
bielas 30. Estas bielas son solidarias de plataformase
soporte 31 sobre las que caen las cucharas l‘Que Proces

den del distribuidor 2, Las cucharas 1 son retenidas so

- bre la cadena de transferencia por apéndices 32 y/o brz

zos 33, dispuestos sobre cada una de las platafozﬂms.
Cuando la cadena estd en posicidn enrollada, es decir
cuando presenta una cierta curvatura, las posiciones
relativas de los apéndices 32 adyacentes, o de vn bra-
20 33 con respecto a la plataforma adyacente, son tales
que no hay prensiones de la cuchara, Por el contrario,
cuando la cadena presenta una geometria rectilinea, es

decir cuando es tensada entre las dos ruedas 25, las
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posiciones relativas de los dos apéndices 52 adyacen=-
tes o la de un brazo 33 con respecto a la plataforma |
adyacente, son teles que hay oresidn de la cuchara!
Guede bien entendido cue es posible utilizar para la
prensién de las piezas sobre la cadena ya sea apéndi-
ces 32 o bien brazos 33 0 incluso la combinacidn de an
bos, .

El dispositivo de carga 2 al estar dispussto
por encima de la cadena en el lugar en gue ésta comien
za a abandonar la rueda 25, la cuchara liberads por el
diSpdsitivo 2 viene a arrojarse entre dos apéndices 32
0 sobre una plataforma 31. Cuando la cadena adopte una
geometria rectilina, la cuchara es asida por la rota~
elén del mallén,

Cuando la cadena slcanzs a la otra rueda el
fenémeno inverso se produce y la cuchara es liberada,

Durante la trayectoria rectilinea de las cucﬁg
ras llevadas por la cadena 3, las partes de estas dlti-
mas sobresalen fuera de la cadena y pasan entre los ro-
dilles 4 y 4a, de las unidades de pulido 5 ¥ Sa dispues
tas a lo largo de la cadena,

El dispositivo de descarga, representado en la
figura 7, estd constituido por dos correas 40 y 41 tra~
pezoldales enrolladas respectivamente sobre dos conjun
tos constituidos por poleas y rodillos. Ia correa 40 &s
td enrollada en torno a wna polea 42 motriz, enrolléndo
se la otra porcién exfrema del buele en torno a la po=-
lea 43, La guia y la tensién de laz correa 40 son asegu~

radas por rodillos 44, 45, La correa 41 se enrolls en

Kl
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torno a una poles 46 motriz y una polea 47, Un rodillo
48 asegura el soporte y la guia de la corres 41,

La polea 46 que arrastra a la oorréa 41 glira
en torno al eje 26 de la segunda polea 25. Por ofra ysla}
te, la rueda dentéda 42 que arrastra a la correa 40 eog
t4 unida cinemdticamente a la rotacién del eje 26 por
mediacidén de los pifiones 49, 50 y de la correa o cadena
de transmisién 51. Las relaciones de arrastre de las co
rreas 40 y 41 son tales que las velocidades linegles de
estas correas son iguales a lg velocidad de desfile de
las piezas 1, es decir iguales a la velocidad de Gesfie

le de la cadena.

Las correas 40 y 41 cooperan sobre una parie

© de su longitud, en este caso sobre la parte correspon-
. P Y

dienteral sector de'apoyo de la corona 41 sobre la po~
lea 46 y sobre el contorno de las dos correas desds cs
‘te sector hasta rodillos 43 y 47 bajo la influencia de
los rodillos 45 y 48, Cuando las cucharas 1, arrastra~
das por la cadenz 3 se presentan delante del dispositi-
vo de descarga, la posicidén angular de los mallones de
1a cadena es tal que las cucharas gson liberadas de los

‘apéndices 32 o de los lazos 33 y las partes de las cu~

charas que sobresalen de la cadena son asidas entre

- "les correas 40 y 41. Tas cucharas son entonces transpor

tadas todo a lo largo del recorrido de contacto de las
correas 40 y 41 y evacvadas sobre un tranéportader o~
dante 52.
NOTA
Descrita suficientemente la naturaleza del in-

vento asi como la manera de realizarlo en la prictica,
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debe hacerse constar que las disposiciones anteriormen-
te indicadas son susceptibles de medificaciones de detn
lle en cuanto no alteren su principio fundamentel, Tam-
bién se hace constar que el invento corresponde a una
solicitud de patente presentada en Suiza con el nfémsro
8225/69 de 30 de Mayo de 1,969, acogiéndose por lc han-
t0 & los beneficlos que conceden los Convenios Internn-
cionales en vigor, siendo 1o‘que constituye la esenoia
gel referido invento y por lo que se¢ solicita Patente
de Tnvencidn por 20 afios en ESpaﬁa sobre: PERTFECCILONA-
MIENIOS EN LA CONSTRUCCION DE MAQUINAS AUTOMATICAS TE
PULIR; caracterizdndose por lo sigulente:

1.~ Perfeccionamientos en la construccidn de

- méquinas avtomdticas de pulir, especialmente disefiadas

para el pulido de_cubiertos,del tipo que comprenden ung
cadena de presidn y de transferencia de las piezas's

pulir, as{ como rodillos de pulido, caracterizados pore

gque se preve a dicha miquina de al menosg un dispositive

de carga y de le al menos wun dispositivo de descarsa co

.locados respectivamente en el transcurso de dicha cade-

na, y porque los ejeg de dicho rodillo de pulido, para~
lelos a la direceiln de desfile de la cadena, estdn ani

mados de un movimiento corregpondiente a lgs formag de

‘lasg piezas a pullr cuyas componentes son perpendicula~

res a la direccién de desfile de dicha cadena,

2.~ Perfeccionamientos segin la reivindiczeibn
1, caracterizados porque el disposltivo de cerga se cons
tituye por una carcasa distribuidora dispuasta fara re~
cibir a las piezas a pulir apiladas verticalmente y por

un gato que acciona gimultdneamente en translacilén alter
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nativa un empujador y un tope a fin de provocar en na
sentido la salida de la pieza inferior 'fuera de la car-
casa y en el otro el posiciongmiento correcto de las
piezas restantes.

3s~ Perfeccionamientos soglin la reivindicacién
2, caracterizados porgue el citado gato se alimenta puv
medio de una electrovdlvula subordinada a uwn inberrup-
for accionado por topes de dicha cadena de presidn y de
transferencia,

4.~ Porfoccionamientos cegun la reivindicacidn
1, caracterizados porgue el citado dispositivo de desogy

ga se constituye por dos correas trapezoidales enrolla-~

. das respectivamente sobre dos conjunbos que comprenden

-ecada uno al menos una polea y rodillos de apoyo de Aim-

chas correas, cooperando las dos correas sobre una parte
de su longitud, S
5.~ Perfeccionamientos segtn la reivindicgeidn
4, caracterizados porque las citadas poleas se wnen cing
niticamente a wna de las ruedas sobre la que se enrolls
Jla cadena de transferencia de tal forma que las veloti-

dades lineales de dichas correas sean igusles z la velo-

‘UQEdQQ ;iqgas de dicha cadena,

6.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién
1, caracterizados porque comprende al menos dog widados
de pulido dispuestas a wna ¥ oftra parie de dicha cadens,
estando constituida cada unidad por dos rodillos de ejes
paralelos que actdan respectivemente sobre lss caras gu-
perior e inferior de las piezasz a pulin,

7.~ Perfeccionamientos én la construccién de mé

quinas sutomdticas de pulir, tal y como queda sustancisi-



mente descrito en la presente Memoria y en'lds dibujos
ad juntos, |

Esta Hemoria consta de once hojas escritas a
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