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MEMORIA DESCRIPTITVA

correspondiente a la solicitud de une

PATENTE DE INVERCION

Solicitante: 600 MACHINE TOOLS LIMITED

Domicilio: 600 Wood Lane, Shepherds Bush, LONDON W.
12, Inglaterra.

Enunciado:-MECANISMO DE ACCIONAMIENTO HACIA ADELANTE
Y HACIA ATRAS PARA MAQUINA-HERRAMIENTA

Prioridad: de la solicitud de‘patente briténica
Ne 54%0/71 del 25 de febrero de 1971
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El invento se refiere =a uh nmecenismo de ag-
cionamiento de avance hacia adelante y hacia atrds paras
méquinas~herramientés, ¥ particularmente a un mecenismo
de este tipo destinado a producir el avance del menguito
portaherremientes en ums mdquine fresadora.

En numerosas maquinas-herramientas, es nece-

gario disponer vn mecanismo con el cual puede hacerse el

~ avance de la herremientas heole adelante, es decir en la

direccidn de acoplamiento con el trabajo, e igualmente en
el sentido inverso, es decir en la direccidn de desacopla
miento de la herramienta respecto al trabajo, Un mecanis
mo separado, provisto de sw propio motor, pusde ser utili
zado para hacer girar la herramienta con el objeto de rea
lizar las operaciones de corte u otras que bhan de hacerse
durante el trebajo., E1 mecanismo de avance del menguito
portaherramientas de una maquina fresadora al cual se
aplica el invento de modo particular, pero no exclusivo,
debe ser acoplable selectivamente por el operario de la ma
quina para desplazar el manguito portaherramientes hacia
aba jo en direccidn a la pieza trabajada o hacia arriba alg
jéndolo de la pieza trabajada, pudiendo disponerse ademds
de una posicién neutra en la cual no se hace avance en
sentido alguno.

El objeto principal del invento consisie en
proporcionar un mecanismo de accionamiento de avance hacia
adelante y bacia atrds para el manguito portaherrsmientas
de wna méquina fresadora, que sea de construccidn y de
funcionamiento sencillos. |

De acuerdo con el invento, se proporciona wm

mecanismo de accionamiento de avance hacia adelante y ha~
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cia atrés‘para néquina~herremienta, que incluye un drbol
de accionamienfo, wn tornillo sin fin montado en el drbol
de accicnamiento, un &rbol de accionamiento de avance ha-
cie adelante y un arbol de accionamiento hacia atrds, wn
cdrter montado sobre pivotes que soporta ambos arboles de
avance, uno en ceda lado del tornillo sin fin, soportando
cade arbol de avance una rueda de tornillo sin fin desti-
nada a gcoplarse selectivamente con el tornillo sin fin al
pivotar el carter, accionando ambos drboles de avance un
érbol accionado comim, ‘

El invento incluye ilgualmente un mecanismo
de accionamiento del tipo mencionsdo mds arriba, en el cual
el érbol de avence hacia adelante y el érbol de avanee ha-
cia atrés estdn digpuestos paralelamente el uno al otro,
soportando uno de dichos drboles de avance un pifin con
dentadurs en espiral acoplado con una rueda dentada con
dentadura en espiral montads en el drbol accionado, y acw
clonando el otro de dichos drboles de avance el primer dr-
bol de avance a través de una rueda dentada; Preferente-
mente, dicha rueda dentada es un engranaje recto acoplado
con otros dos engranajes rectos, uno en cada arbol de avan
ce, _

El invento incluye ademds dicho cdrter monte-
do de menera pivotante alredecor del eje de dicho arbol
accionado, proveyéndose u digpositivo accionable manual-
mente pare el desplazamiento del cdrter con el objeto de
realizar el accionamiento hacia adelante o hacia atrds, d
el desembregue del accionamiento, Un dispositivo de reten
cibn puede utilizarse para mantener temporalmente el dis-

positivo accionable menualmente en cada una de las posi-



10

15

20

25

30

clones elegidas,

Con el objeto de describir el invento con mds
detalle, se describirdn shora dos modos de realizacién del
mismo, solamente a titulo de ejemplo, y con referencia a

los dibujos adjuntos, en los cualess

la figura 1 es wa vista en perspectiva esque
matica de un nmecaniemo de accionamiento de avance de man-
guito portaherreamisentas en una méquina fresadora, que ine
corpora un mecanismo de avance hacla adelante y haeciz
atrds segin el invento;

La figura 2 es wna vista en planta esquemdti~
ce del mecanismo de accionamiento de avence hacla adelan—
te y hacia atrds de la figura 1; y

Ia figura 3 es una vista en planta esquemdti-
ca de wna variante de realizacién del mecanismo de avance
hacia adelante y hacia atrds segin el invento.

En log dibujos, y particularmante en las fi-
guras 1 y 2, se representa un arbol de accionamiento 1 que
goporta un tornillo sin fin 2, E1 arbol de accionamiento
1 y el tornillo sin fin 2, son accionados por wn motor de
lz manera conocida., Un arbol acciouédo 3 soporta un engra-
naje con dentadurs en eéspiral 4 y este arbol acciomado 3
acciona otro mecanismo para produéir el avance del mangui-
to portsherramientas quse no forma par%é'del invento., Un
cédrter 5 (véase figurs 2) esta montado de manera pivotante
de modo que pueda girar slrededor del arbol accionado 3,

y el cdrter 5 puede ser accionado manualmente por una pa-
lanca 6 montada en un darbol 7 provisto.de un pasador 8 que
puede acoplerse con el cérter 5. Ia palanca 6 puede ser

sustitulda por un volante, El cérter 5 soporta wn arbol
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de avance hacia adelante 9 y wn arbol de avance hacia atras
10 situados wo en cada lado del tornillo gin fin 2, Los
drboles de avancs 9 y 10 estdn dispuestos paralelamente ol
uno &l otroe y soporitan unas ruedag para tornillo sin fin
f1 y 12, reépeqtivamentg, destinadas a ser acopladas seleg
tivamente con el torniliQ oin fin 2, al ger acecionade la
palanca 6. E1 8rbol de avance 9 soporta un pifibn con den-
tadura en espiral 13 acoplado con la rueda dentada con den
tadura en espiral 4 e igualmente;un engrana je recto 14 que
esta acoplado con el engranaje recto loco 15 el cual, a su
vez, estd acoplado con el engranaje recto 16 montado en el
drbol de avance 10. El engranaje recto loco 15 estd go-
portado por el drbol 17 en el carter 5. |

La palanca 6 puede ser accionada manuslmente
para desplazar el cérter 5 hasta una de tres posiciones
elegiblés a voluntad, Cada una de dichasg posiciones puede
ser mantenida provisionalmente por medio de un mecanismo
de retencidn (no representado) y la posicién de la palanca
6 indicard al operario de la médquina en qué posicién el me
cenismo deovance estd situsdo en cada momento. Si en lu~
gar de la palaqoa 6 se utiliza wn volante, éste deberd ea-
ter provisto de wn dispositivo indicador adecwado para in-
dicar el egtado del meacanismo,

Durante le utilizacién de la mdquina, sl se
coloca la palanca 6 en la posicién 18, el cdrter 5 pivotard
alrededor del &rbol accionado 3 de modo que la rueda denta
da detbrnillo gin fin 11 se acoplaré con el tornillo sin
fin 2 y que el drbol accionado 3 girard en un sentido tal
gue produzca el avance hacia adelante dei manguito porta-

bherremientas. Si la palanca 6 se sitia en la posicidm 19,
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la rueda dentada de tornillo sin fin 12 ge acopla con el
tornillo sin fin 2 y el arbol amccionado 3 gira en el sen~
tido inverso para producir el avance hacia atrds del man-—
guito portsherramientas, Sin embargo, si se desplaza la
palanca 6 haste la posicién 20 indicada en el dibujo, nin~
gme de las ruedas de tornillo sin £in 19 ¢ 12 se acoplard
con eltornillo sin fin 2, y el accionamiento de avance eg-
tard desconsctado,

Una variente de realizacién del mecanisamo de
accionamiento de avancs hacia adelante y hacla atras de
acuerdo con el invento, estd representada en la figuras 3.
En este modo de realizacidn, wn arbol de accionamiento 21
goporta wn tornillo sin fin 22 accionado, como en el modo
de realizacién anterior, por wn motor (no representado), -
Un arbol accionado 23 soporta wna rueda dentada cénica 24,
¥y un eérte: 25 estda montado de manera pivotahte para que
pueda desplazarse alrededor del arbol 23. E1 cdrter 25
soporta un arbol de accionamiento de avance hacia adelante
26 y wn drbol de acclonamiento de avance hacia atrds 27,
dispuestos ambos radialmente con relacidn a la rueda den-
tada cbnice 24 y situados cada uno en wn lado del tornille
sin fin 22, Los arboles de avance 26 y 27 soportan unas
rusdas de tornillo sin fin 28 y 29 destinadas a acoplarse
gselectivamente con el tornillo sin fin 22, y soportan

i malmente unos engrsnajes cdnicos 30 y 31 que se acoplen

" reaspectivamente con la rueda dentada cénica 24.

E1l cdrter 25 puede ser accionado manuvalmente
por wna palanca o un volante (no representado) montado en
un 4rbol 32 y provisto de un pasador 33 que se acopla con

el carter 25. En este modo de realizacién, igualmente, pug
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de utilizarse wn dispositivo de retencién pera mentener
movisionalmente la palanca o el volante en una de las tres
posiciones que pueden ser elegidas, es decir en la posicién
de avance haciz adelante estando la rueds denbtada de tor-
‘nillo gin fin 28 acoplada con el tornillo sin fin 223 la
posicién de avance hacia atrds estendo la ruede dentada

de torniilo'sin fih 29 acoplada con el tornillo sin fin 223
o la posicidn de desacoplamiento del avance,no estando nin
gune de las ruedas dentedas de tornillo sin fin 28 o0 29 aco
pladas con el tornillo sin fin 22.

El mecanismo puede ser modificado respecto a
los dos modos de realizacién descritos mas arriva sin
salirse del alcance del invento, por ejemplo mediante la
utilizacién de engranajes acoplables distintos de los tipos
mencionados mds arriba,

En resumen: La Pgtente de Invencidn que se so-

licita debera recaer sobre las reivindicaciones siguientes:
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REIVINDICACIONES

1. Mecanismo de accionamiento hacla adelante
¥y hacia atrds para mdgquina-herramients, que incluys un &r-
bol de accionamiento, wn tormillo sin fin montado en el

drbol de accionamiento, wn drbol de avance hacia sdelamte

y wn arbol de avance hacia atrds, un carter montado sobre

pivotes que soporta ambos drboles de avance wno en cada la-
do del tornillo sin fin, soportando cada uno @e dichos &ér-
boles de avance une rusda de tornillo‘siﬁ fin destinada a
acoplarse selectivemente con el tornillo sin fin al produ~
cirse w movimiento pivotante del cérter, accionando ambos
érboles de avance wn drbol accionado comin.

2. Mecanismo de acciomamiento hacia adelante

y hacia atrds segim la reivindicacidn 1, caracterizado por-

que el drbol de avance bacia adelante y el &rvol de avance

hacia atrds estén dispuestos paralelamente el umo respecto
al otro, soportando uno dé dichos arboles de avance wn pi-
fién con dentadura en espiral acoplado coﬁ wn engranaje con
dentadura en espiral montado en el arbol accionado y accio
nando el o6tro arbol de avance el primer arbol de avanee por
medio de un engrenaje recto,

3. Mecanismo de accionamiento hacia adelante
y hacia atras segun la reivindicacidn 2, caracterizado por-:
que dicho engranaje loco eés un engranaje recto acoplado
con otros dos engranajes rectos, uno en cada uno de dichos
drboles de avance.

4, Mecanismo de accionamiento haciz adelante
y hacia atrds segin la reivindicacidn 1, ceracterizado por-
que dicho arbol accionado soporta una ruweda dentada cénica,

estando ambos drboles de avance situados radialmente respec
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to a dicha rueda dentada cénica ¥ soportande unos engra-
najes cdnicos acoplados om esta.
5. . Mecanismo de accionamiento hacia adelante

y hacia atrés segln una cualquiera de las reivindicaciones

anteriores, caracterizado porque dicho cérter estd monta-

do de manera pivotante para que pueda tener un movimiento
alrededor de dicho eje accionado, proveyéndose unos medios
accionables manualmente para que el'movimiento del cérter
produzca el avance hacia adelante o hacia atrds o el desa-
coplamiento del dispositivo de avance.

6. Mecanismo de accionamiento hacia adelante_y
hacia,étrés segin la reivindicacién 5, caracterizado porque
se proporciona un dispositivo de retencién para mantener
temporalmente el dispositivo accionable manualmente en cada
una de las posiciones elegidas.

7. Se reivindica por dltimo cémo objeto sobre el
que ha de recaer la patente de invencibn que se solicita:
MECANISMO DE ACCIONAMIENTO HACIA ADEIANTE‘Y HACIA ATRAS
PARA MAQUiNA-HERRAMImA.

Todo conforme queda descrito y reivindicado en 1la
presente memoria descfiptiva que consta de nueve pfinas me-
canosrafiadéﬂ Yy ditujos adjuntos.

Madrid 24 de fpbrero de 1972

BERNARD GRIA
p.D. '
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