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MEWORTIA DESCRIPTIVA

Esta invencidn se refiere a unos perfeccionamien-
tos en los sistemas de sujecidn (o "portapiezes") de piezas
a trebajar o "mecanizar", tales como los platos y mendriles
portapieaas, & tiene por objetivo la proviesidn de tales por-

tapiezas de una mejor manera gue hasta ghora. = = = = = « =

Sean ls invencidn se provee un portapiezas que
comprende un cuerpo de material eldstico que tiene una plu-
ralidad de Srganos de sujecidn de la pieze a mecanizar, es-
‘tando por lo menos uno de dichos drganos acoplado a (o for-
mando parye de) un dedo que es libre por un egﬁremo y que
por el extremo opuesto estd acoplado fofmanao ua sola pie-
za con el cuerpo, siendo suscepctible dicho dedo de flexio-
narse en las direcciones de hacia adentro y hacia afuera
respecto al cuerpo, alrededor de su extremo acoplado formen=-
do una sola pieza con el cuerpo, y halldndose previstos me-
dios pare eplicar una fuerze e dicho dedo con objeto de mo=-
verlo en una de dichas direcciones, provocando la elastici-
dad del material que constituye dicho cuerpo y dicho dedo
que el dedo se mueva en la otra direccidn cuando se elimi-

na 0 sge reduce dicha fuerzae = — = = - « - - - - -

Preferentemente, se prevé una plurslidad de &ichos
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chos dedos, acoplados respectivemente a la pluralidaed de

brgenos de sujecibn de la pieza a mecanizer. El cuerpo pue=-
de tener la forma de un disco dispuesto de modo que cuando
los 6rgenos de sujecién de la pieza estén en sus posiciones

operativas, en las que sujeban una pieza a mecanizar, esta
dltima queda dispuesta en un lado del disco de forma que so~-
bresalga del mismo., Alternativamente, el cuerpo puede tener
la forma de un 6rgeno tubular (preferentemente cilindrico) y
en e ste caso la piseza a mecanizar, cuasndo esté sujeteda por

los 6rganos de sujecibn, se extenders a travds del cuerpo. -

Preferentemente, dichos medios para gplicar la
fuerza al dedo;o a los dedos estén dispuestos de forma que
mueven el dedo o los dedos hacia afuera cuando lds érganos
de s jecién son susceptibles de cooperar con el exterior
de una pieza a mecanizar y hacia adentro cuando dichos 6r—
ganos son susceptibles de cooperar con el interior de la
pieza a mecanizar. Dichos medios pueden ser acoclonados ma-
nualmente 0 pueden comprender medios que pueden ser mecini-—

cog, hidréulicos o neumiticos o de cualquier otra forma con-

La invencién se describiré ahora més particular—

mente con referencia a los planos anexos, en los cuales: -~ -

La figura 1 es una vista por un extremo y la fi-
gure 2 es una vista en alzado y en secclén (por la linea
2-2 dela figura 1) de una forma de un portépiezas segln la
invencibn, ilustréndose la figura 1 despuds de haber quita~
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do una pleca G tAPAy = = = = = = = @ - - - .- - _-—-——- e -

e figura 3 es una vista en alzedo y en seccidn
gue ilustra une forma alternativa de un portepiezas segin

la invencifn, J = = = = = ™ «w = = e = = = o - - - - - -

Ies figureas 4 y 5 son respectivamente un alzado
parcialmente en seccién y una seccibn por la linea 5-5 Qe

lg figura 4 de otra construceién gliternativa de un portapie-

Zasseg.hllainvencién...._..--.-..-.._....--.-.--_-..

Con referencia primero s la realizacibn ilusire~
da en las figuras 1 y 2 un portapiezas ilustrado en las mis-
mas presenta la forma de wn plato que “tiene un cuerpo 10
que e38 substanciglmente disquiforme, Como se ilustra en la
figura 2, dicho cuerpo 10 est4 acoplado por un lado a una
tapa 11 sunque dicha tapa se ha sacado en la vista ilustra-
da en la figura 1. Ademis, el cuerpo 10 egté formado a par-
tir de cualquier material eléstico convénienté talVOOmo un

acero 816800, = ™ = = = - W o . o e - - - - - e e

8e ha provisto tembién una pluralidad de 6rganos
12 de sujecibén de la pieza que comprenden garras que son
susceptibles, por sus extremos interioreé, de cooperar y
de agarrar el exterior de una pieza a mecanizar. Cada 6rga-
no o gerra 12 de sujecidn estd montado ajustablemente por
medio de dos tornillos 13 que sobresalen a través de una
hendidura 14 practicada en la garra y que se introducen en
orificios fileteados 15 practicados en el cuerpo 10. Tem-

bién hay previstos una pluralidad de topes ajustables ros-
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cados 16 paras limitar el movimiento hacia afuera de cada

brguno 12 de sujecibn de la pieza a mecanizar, = - - -~ ~ -

El plato esth provisto de por lo menos uno y pre-~
ferenteménte, como ge flustra, de una pluralidad de dedos,
representindose en la estructura ilustrada en las figuras 1
¥y 2 tres de tales dedos que corresponden en nfmero el néme-
ro de los Orgunos 12 de sujecidn de la pleza & mecanizar,
Estos dedos pe indican por medio de los némeros de referen—
cia 17, 18 y 19. 8in embargo debe comprenderse (como se ha
mencionado anteriormente) que puede haber uno sblo de tales
dedos de modo gue uno de los brganos 12 de sujecién de la
pieza a mecanizar puede montarse en dicho dedo de manera
gque quede mévil como se ha descrito anteriormente, estando
fijos entonces el resto de los b6rgaenos de sujecibn de la pie~
za & mecanizar, durante el uso, aungue pueden estar montados

de forma ajustable como se ha descrito anteriormente, - -~ - -

En la reglizacién ilustrada en las figuras 1 y 2,
los tres dedos 17, 18 y 19 tienen cade uno un extremo libre
indicado por médio de los nfmeros de referencia 17g, 18a ¥
192, respectivanente y cada dedo esth acoplado formando una
sola pieza con el cuerpo 10 en el extremo (indicado respec—
fiVamente por los nfumeros 17, 182 ¥y 19b de referencia)
opuesto al extremo libre. Como se observars de la figura 1
cada dedo e std formado por el coxrte de hendiduras como se
indica por medio de los nimercs de referencis 20, 21 y 22
en el espesor del cuerpo 10, Ademés se prevé en cada dedo

mwa lengua 23 que se extiende radialmente hacia adentro so-
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bre la que se monta el brgano 12 correspondiente de suje-
cibén de la pieza & mecanizar, estando definida cada lengua

entre otres hendiduras 24 y 25 que son perpendiculares en-—
tre sf de modo que por sus extremos interiores definan una
5. parte leminer 26 que esth acoplada formando una sola pieza
con la lengua correspondiente 23 por un punto alejado del

dedo correspondiente. Cada una de dichas parites lamineres

26 proporciona estabilidad lateral s la lengua 23 corres-

PONAIENtEs = = = = = = = = == - - —— = - — === .=

10, Como se ha descrito anteriormente, se observari
que dado que el cuerpo 10 es de material elfistico los dedos
17, 18 ¥y 19 serén capaces de flexionarse glrededor de sus
extremos 17b, 18b ¥ 19b que forﬁén una sola pieza con el
cuerpo de modo que puedan moverse hacia adentro ¥y hacia

15, afuera respecto gl eje central del cuerp0O 10, = = = = = = = =

A fin de mover dichos dedos 17, 18 y 19 en una
direccibn hacia afuers se proveen unos medios accionados
por presibén de fluido en forma de un cilindro 27 y un pis-
t6n 28, EL pistén 28 es enular, cooperando estancsmente

20, con dicho c¢ilindro y estando acoplado a un lado de un co-
llarin 29 que, & su vez, estd acoplasdo a los tres brazos
30 de un mecenismo de articulacidbn, estando acoplado el ex~
tremo interior de cada brézo por un cojinete al collaerin
29 mientras que el extremo exterior de cada brazo 30 esté
25, acoplado por un cojinete similar a un tope formado en los
dedos 17, 18 ¥ 19. En una pluralidad de posiciones de alre~

dedor de la periferia del plato, en particular en una con-
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traplaca 31 acoplada al lado del cuerpo 10 opuesto a la pla-
ca 11 de tapa, hay vélvulas de entrada 32 y se prevé tembién
una oaja erqueada 33 de presién que contiene un pistén aer-
queado 34 en el que hay practicada una hendidura 35 que co-
nunica por su extremo interior con una ranura 36, Ie cuerda
del cuerpo 10 que queda comprendida por la caja 33 de pre-
gi6n es por lo menos igual a la distancie cordal entre dos
cualesgquiera de las vilvulas 32 de entrada de modo que, con
la caja de presibn fija y el cuerpo 10 girando, dicho cuerpo
puede ser detenido en cualguier posicidn y una vez detenido
tendrd siempre por 1o menos une de dichas vilvules 32 de en-
treda en comunicecién con la renura 36 y la hendidura 35 del
pistén 34. Asi puede admitirse aire presurizado en la caja
33 de presibn a través de una conexidn 37 y dicho aire pre-
surizado forzeri primero el pistbén 34 hacias adentro para for-
mar una junta sobre la contregplaca 31 cuendo se haya deteni-
do el plato. El aire presurizado pasari entonces por corres-
pondiente vélvulg 32 de entrada y hacia el cilindro 27 para
desplazar el pistén 28 de la izquierda a la derecha segin

ge ve en la figura 2 de'modo gue ponga recto el mecanismo
30 de articulaciln y empuje con ello cada uno de los dedos
17, 18 y 19 hacia afueras. Esto & su vez moverd hacia afuera
los correspondiente 6rganos 12 de sujecién de la pieza a
mecgnizar y por ello permitiréd la introduccidén o la extrac~
cibén de una pieza a mecenizer de entre 108 extremos interio-
res de dichos 6rganos 12. Las Qélvulaa 32 estén ajustadas

de forma relativamente suave d modc gque cuando se elimine

la presibn de la caja 33 de presibn el aire presurizado pue-
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de escapar rodeaendo dlchas valvulas desde el cilindro 27 y,
dado que los dedos 17, 18 y 19 han sido tensados, al ser
movidos hacia afﬁera por dicho mecanismo de articulacibén, la
elasticidad de dicho material que forma los dedos y el cuer-
po 10 provocars que los dedos se muevan radialmente hacig
adentro y por ello permitiré que los extremos interiores de
los brganos 12 de aujecibén de la pleza a mecanizar cooperen
con una pieza a mecanizar si esta Wltima se ha colocado en
su posicibn en el plato, sobreentendiéndose desde luego que
los 6rganos de sujecibn de la pieze a mecanizar serén ajus-
tados inicialmente en unas posiciones tales que la sujeciln
de la pieza a mecanizar tendrs luger entes de que los dedos
se hgyan movido lo suficientemente hacis adentro, hacia po=-
giciones en las que podrisn quedar sin tensar. En otras pa-
labras, cuando los dedos 17, 18 y 19 estén egarrando una
pleza a mecanizar estarin suficientemente flexionados para
que agarren la pieze a mecanligzar debido a la elasticidad
del material que forma dichos dedos y el cuerpo 10, mientras
gue ocuando se requiere soltar la pieze a mecanizar los de=-
doé serén tensados adicionalmente por accionamiento del pis-
t6n 28 y el mecanismo 30 de articulaciln pars mover los de-
dos hacia afuera. Se observaréd también que los dedos, en su
movimiento entre une posicibén de soltado y una posicibn de
agarre, se moverén por un pleno paralelo &l plano del cuer-
po 10 de modo que los extremos interiores de dichos 6rganos
12 de sujecitén de la piezs a trabajar serén capaces de lo-

grar un agarrve firme sobre toda la longitud de una pieza a
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mecanizar cilindrica o de lados paraleloB, = = = = = « - - -

Bn la reelizacibn elternativa ilustrede en la f£i-
sura 3, el plato representado en la misma tiene una plurali-
dad de mandibulas 38 que son susceptibles de cooperar con
el interior de una pieza hueca a mecanizar llustrada en 1i-
nees de trazos y puntos por medio del nfmero de referencia
39. Se provee también una pluralidad de dedos 40 que pueden
estar formados de una menera substanclalmente similar a la
descritae con referencia a las figuras 1 y 2 y se proveen tam
bién unos medios asccionados por presién de £1Gido para mover
los dedos. En este caso, sin embargo, dichos medios acciona-
dog por presibn de f£léido comprenden un cilindro 41 y un
pistén 42 y se realizs una conexién con el cilindro 41 a tra-
vés de una abertura central 43, a través de la cual puede
pasar aire presurizado hacla el cilindro. Cada uno de los
dedos 40 (en la figura 3 sbélo se indica uno de tales dedos)
estd acoplado por medios de un pasador 44 a una articulacién
flexible 45 que esth comstitufda por una pluralidad de lémi-
nas de mgterial flexible y el extremo interior de cada arti-
culacidén 45 estl £ijado a otro pasador 46.y mentenido entre
dos piezas 47 y 48 acopladas al pistén 42, Asi, el movimien-
to del pistén 42 desds la izquierda a la derecha como se
ilustra en lg figura 3 da por resultado que el extremo inte-
rior de cada articulacién 45 se mueva en una direccibn para-
lels al sje del pistén por lo que provocaré que el extremo

exterior de cada articulacién se mueva hacia sdentro, Lsto

a su vez moverl hacia adentro el dedo 40 correspondiente y
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moverd de menera similar las gerras 38 hacie adentro acer-

céndoles una a otra de modo que suelten la pieza 39. Cuando
se elimine la presién de aire del eilindro 41 la elastici-
dad natural de los dedos 40 provocari de nuevo que las ge-
rras 38 se expandan y sgarren la pleza 39 u otra pleza simi=-

lar posicionada en el platos = = = = = = = « = - -

Con referencia ahora a la estructura llustrada en
las figuras 4 y 5, esta estructura comprende un pleto de
forma substancialmente tubular y eilindrica, existiendo unsa
pleza exterior fija 49 y un cuerpo interior tubular 50 que
estd acoplado por wn extremo a una polea 51 por medio de la
cugl dicho cuerpo 50 puede hacerse girar respecto a la pie-
za fije 49 sobre cojinetes 52 y 53. En cada lado del plano
diemetral oentral del cuerpo 50 se provee une pluralidad de
dedos 54 que estén formados cada uno por el corte de una
hendidura en forma de U en el espesor de la pared de dicho
cuerpo 50 de modo gque cada dedo queds libre por un extremo
54g y esté acoplado, formendo une sola pieza, por su otro
extremo 54b al resto del cuerpo, fabricéndose el ouerpo de
un material eléstico tal como un acero aleado, como ante-—
riormente., Se proveen asi dos juegos de dedos en los extre-
nos axiales opuestos del cuerpo y los dedos de un juego es-
tén alineados con los dedos del otro juego, vistos en una
direccifn exlal. Cada par de dedos 54, exialmente alineados,
estd acoplado por un pasador 55 gue se extiende axialmente
que, como s llustra en la figura 4, se extiende por cada

extremo dentro de un casquillo 56 ajustado en el dedo adya=-
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cente y entre sus extremos el pasado 55 se extiende a tra-
vés de un orificio practicado en un brazo 57, Como se verd
tembién de la figura 4 hay una holgura indicada por medio
del nYmero de referencia 58 entre la parte del pasador 55
que queda entre sus extremos y el cuerpo y tambidn entre el
cuerpo y dicho brazo 57. Entre sus extremos cada brazo 57
estd montado sobre un pasador 59 de pivote montado en el
cuerpo y en el extremo de cada brazo opuesto al pasador 55
hay un rodillo 60 soportado por un soporte adecuado acopla-
do al bragzo. Cada uno de dichos rodillos 60 es susceptible
de cooperar con un anillo cénico 61 que estd acoplado por
medio de orejas 62 a una pluralidad de pistones 63 circun-
ferencialmente espaciados, vi¥ndose en la figura 4 sélo una
de dichas orejas y uno de dichos pistones. Cada pistdn 63
estd montado en un extremo de un cilindro 64 en cuyo otro
extremo hay otro pistdn 65 y se prevén védlvulas antirretor-
no 66 y 67 junto a unos pasos 68 y 69 con el f£in de admitir
fldido presurizado por un extremo o por el otro del cilin-
dro 64. Todos los cilindros 64 espaciados circunferencial-
nente y los correspondientes pistones 63 y 65 trabajan de
la misma manera de modo que serd suficiente la descripcién

de uno de tales conjuntoSe = = = = = = =~ = _ - - - - - - o -

Asi, mirendo la figura 4, 9i se admite flfido pre-
surizado por los pasos 68 a través de la vdlvula 66 de an~
tirretorno y hacia el extremo derecho del cilindro 64 los
pistones 63 y 65 serdn movidos hacia la izquierda y el ani-
1lo cénico 61 serd tambidn movido hacia la izquierda. Dicho

anillo cfnico cooperard entonces con los rodillos GO de los
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brazos 57 y &sto tendrd el efecto de hacer pivotar dichos

brezos alrededor de sus pasadores 59 de pivote de modo que
los pasadores 55 sean movidos radialmente hacia afuera: Di-
chos.pasadores 55 a su vez moverin los dados 54 radialmente
hacie afuera y por lo tanto soltardn toda pieza retenida
previamente por los dedos ¥ aue se extienda a través del
cuerpo tubular 50. Puede entonces introducirse una nueva
pieza en el cuerpo tubular 50 ¥y puede admitirse flLifido pre-
surizado hacia el extremo izquierdo del cilindro 64 segin
se ve en la figura 4 a través del paso 69 mieniras se deja
escapar presidn del extremo derecho de dicho cilindro 64.
Bsto a su vez desplazerd el anillo cénico 61 de la izquier—
da a la derecha segin se ve en la figura 4 y los dedos 54
serdn entonces capaces de moverse radialmente hacia adentro
bajo la elasticidad de su acoplamiento al mesto del cuerpo
tubular 50 de modo que ejerzan un agarre eldstico sobre la
nueve pieza colocada en el plato. Desde luego se sobreen-
tiende que con el anillo cénico 61 en su posicidn hacia la
derecha como se ilustra en la figura 4, los dedos 54 se mo-
verdn naturalmente de forma radisl hacia adentro hacia wna
posicidn que es algo mds préxima al eje del cuerpo tubuler
50 en susencia de una pieza en dicho cuerpo tubular. Si la
pieza se halla por ello en su posicidn serd agarradae por la
contraccifn radiel hecia adentro de los exbremos libres de
los dedos 54 cuando el anillo cdnico 61 se mueva de la iz—
gulerde a la derecha. Como sucede con la estructura descri-
ta en las figuras 1 y 2, sin embargo, el extremo libre de

cada dedo 54 se movera por un plano peralelo a un planoc diz-
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metral del cuerpo 50 de modo que pueda obtenerse un agarre
firwe y seguro sobre una longitud exial determinada de una

pieza introducida en el plato. — = = = = = = = @ = = = = =~ =

En la estructurs anteriormente descrita, los ex~-
tremos libres de los mismog dedos actdan como drganos de su-
jeeiﬁn de la pieza a mecenigzar, o garras, aunque en vez de
ello pueden fijarse garras independientes en dichos dedos.
Adends, en wa estructura alternativa un plato substancial-
mente tubular como se ilustra en las figuras 4 y 5 puede te-
ner un solo dedo mévil (que puede presentar una garra pos-
tiza o monopieza) y este dedo mdvil puede coactuar con una

pluralidad de gerras fijaS: = = = = = = w 0 = - o - - - - -

BEn la estructura ilustrada en las figuras 1l y 2,
como alternativa al mecanismo 30 de articulacidn para el ac-
cionamiento de los dedos, puede colocarse unas zgpata de em=-
puje accionads hidraflicemente en cada una de las hendidu-
ras 21, siendo expansionable cada gzapata por presidn hidrad-

lica para desplazar los dedos hacia afuera cuando se desee,.-

N O T A

Se declaran de propiedad y novedad para Espafia,

sus territorios y plazas de soberanfa, las siguientes: - - ~

REIVINDICACIONES

1.~ Perfeccionamientos en los sistemas de sujecidn



de piezas @ mecanizar, y més particularmente en los porta~
plezas, caracterizados porque el portapiezas comprende un
cuerpo de material elfstico que tiene una pluralidad de Sr-
ganos de sujecidn de la pieza a mecanizar, estando por lo
5, ~ menos uno de dichos drganos acoplado a (o formando parte
de) un dedo’ que es libre por un extremo y que por el exbre-
mo opuesto estd acoplado formando una sola pieza con el
cuerpo, siendo susceptible dicho dedo de flexionarse en las
direcciones de hacia adentro y hacia afuera respecto al cuer-
10, Po, alrededor de su extremo scoplado formando una sola pie-
za con el cuprpo, y halléndose previstos medios para apli-
car una fuerza & dicho dedo con objeto de moverlo en una
de diches direcciones, provocando la elasticidad del mate-
riel que comstituye dicho cuerpo y dicho dedo gue el dedo

15, se mueva en la otra direccidn cuando se elimina o se reduce

dicha fuerzée = = = = = = = = = - = 0 - e - - - - w - -

2+~ Perfeccionamientos segin la reivindicacidn 1,
caracterizados porque hay una pluralidad de dedos gue estén
acoplados respectivamente a la pluralidad de drganos de su-

20, jecidn de la piezo & mecanizars — = = = = = = = = = = — ~ =

3.~ Perfeccionamientos segin cualquiers de las
reivindicaciones anteriores, caracterizados porque dicho
cuerpo comprende un disco, estando montados los drganos de

sujecidn de la pieza & mecanizar en un lado de dicho disco.-

25://;77 4+~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 3, -

/,/ caracterizados porgue le dedo o cada dedo estd provisto de
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unsa lengua que forme una sola pieza con el mismo y que se
extiende hacia adentro, sobre la cual estd montado el drga-

no asociado de sujecidn de la pieza a mecanizars = = - = = =

5.- Perfeccionamientos segin la reivindicacidn 4,
caracterizados porque la lengus o cada lengua estf acoplada
formando una sola pieza con el cuerpo por medio de una parte

laminar en un punto alejado de dicho dedo correspondiente. —

6+~ Perfeccionamientos seglin la reivindicacidn 1 o
2y caracterizados porque el cuerpo es en forms de un drgano
tubulaer a travds del cual, durente el uso, 8e extenderd la

pieza @ mecanizar cuando esté sujeta. - = = = = =~ « - = =« &

T.- Perfeccionamientos segin la reivindicacidn 6,
caracterizados porque los medios patra mover el dedo o cada
dedo comprendenpor lo menos un brazo pivotante que puede
ser hecho pivotar por medio de un anillo cdénico axialmente

mévil y que estd acoplado a dicho dedo 0 3ed0B. = = = = = = =

8,~ Perfeccionamientos seghn cualquiera de las
reivindicaciones anteriores, caracterizados porque el dedo
o cada dedo estd formado por el cortado de hendiduras en el

CUOTPO s = = = = = = — = = o - ———— . - - =

9.~ Perfeccionamientos segin cualquiera de las rei-

/;:zaﬂicaciones anteriores, caracterizados porgue cada Srgano

3é sujecidn de la pieza & mecanizar estd acoplado ajustable-

10,~ Perfeccionamientos segin cualquiers de las
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relvindicaclones anterlores, caracterigzados porque dichos
medios de movimiento del dedo o de los dedos comprenden unos

medios de pistén y cilindro sccionados por presidn de flfi-

1l,~ "PERFECCIONAMIENTOS EN I0S SISTEMAS DE SUJE-
CION DE PIEZAS A MECANIZARY: = = = = = = = = = -

Todo ello conforme se describe y reivindica en la
pregente memorie que consta de dieciseis hojas, foliadas ¥y
mecanografiadas por une sola de sus caragd, y de cinco figu~

ras que la ilustren.

Barcelona, 9 Junio 197Q
P.A. M. Curell Sufiol
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