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correspondiente a la solicitud de una 

. PATENTE DE INVENCION

Solicitante: 600 MACHINE TOOLS LIMITED

Domicilio: 600 Wood Lañe Shépherds Bush, LONDON V. 
12, Inglaterra.

Enunciado: UN CONJUNTO DE ACCIONAMIENTO DE AVANCE 
' HACIA ADELANTE Y HACIA ATRAS DEL* MANQUI

TO PORTAHERRAMIENTAS EN UNA MAQUINA. ' "
Prioridad: de la solicitud de patente británica 

Na 5432/71 del 25 de febrero de 1971.
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El Invento ae refiere a un conjunto de acciona 
miento de avance hacia adelante y hacia atrás de un mangui­
to portaherramientas para una máquina del tipo capaz de fre 
sar, taladrar o perforar.

En las máquinas del tipo indicado, es necesa­

rio proporcionar un mecanismo para realizar el desplaza­
miento del útil en dirección al trabajo y en el sentido 
opuesto. Los mecanismos de este tipo propuestos anterior­

mente para las máquinas fresadoras eran de construcción 
complicada si habían de incorporarse en ellas todas las 
facilidades deseadas tales como avance hacia adelante y 
hacia atrás, relaciones de cambio de velocidad, avance ma­
nual basto y fino con desacoplamiento del accionamiento 
automático, y un dispositivo de desenganche,y el objeto prin 
oipal del invento consiste en proporcionar un conjunto des 
tinado a ser utilizado en una máquina fresadora que sea oa 
paz de proporcionar todas las comodidades.indicadas más 
arriba de manera simple.

De acuerdo con el invento, se proporciona un 
conjunto de accionamiento de avance hacia adelante y hacia 
atrás del manguito portaherramientas para una máquina del 
tipo indicado, que incluye un árbol de accionamiento, un 
árbol de avance hacia adelante y un árbol de avance hacia 
atrás situados en cada lado del árbol de accionamiento, un 
cárter montado sobre pivotes que soporta dichos árboles de 
avance, unos medios para acoplar selectivamente uno u otro 
de dichos árboles de avance con el árbol de accionamiento, 
unos medios que acoplan ambos árboles de avance con un con 
junto común de cambio de velocidad, un árbol intermedio ac­
cionado por el conjunto de cambio de velocidad, un árbol de
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avance fino acoplado a dicho árbol intermedio para realizar 
el avance fino del manguito portaherramientas, un disposi­
tivo de desenganche conectado a dicho árbol intermedio con 
el cual se desconecta el accionamiento cuando el avance ha 

5 cia adelante o hacia atrás del manguito portaherramientas
está impedido por un obstátuclo y un árbol de salida conec­
tado a dicho dispositivo de desenganche para su conexión al 
manguito portaherramientas.

El invento incluye igualmente dicho cárter 
10 que tiene una posición intermedia en la cual.ambos árboles

de avance están desconectados de dicho árbol de acciona­
miento y se obtiene una condición neutra o de no acciona­
miento en el conjunto de cambio de velocidad.

Preferentemente, el conjunto de cambio de ve- 
15 locidad está dispuesto de modo que una palamca o.un volan­

te de accionamiento del mismo tenga unas posiciones sucesi 
vas que corresponden a incrementos o reducciones sucesivas 
de la relaoión de cambio de velocidad. Igualmente, y de 
modo preferente, el árbol de salida está provisto de una 

20 palanca o volante accionable manualmente para el avance
basto del manguito portaherramientas.

' El mecanismo de avance hacia adelante y haoia
atrás está descrito y reivindicado en sí en la Memoria com 
pleta de Solicitud de Patente copendlente nS 5430/71 y el 

25 dispositivo de desenganche está descrito y reivindicado en
sí en la Memoria completa de la Solicitud de Patente copen- 
diente nS 5431/71.

Con el objeto de describir más particularmente 
el Invento, se describirá ahora un modo de realización a 

30 titulo de ejemplo solamente y con referencia a los dibujos
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adjuntos en loa cuales:

La figura 1 es una vista en perspectiva esque­
mática de un conjunto de accionamiento de avance hacia ade 
lante y hacia atrás de manguito.portaherramientas, según 
el presente invento;

La figura 2 es una vista en planta esquemática 
del mecanismo de avance hacia adelante y hacia atrás de la 
figura i;

La figura 3 es una vista en planta esquemática 
de una forma modificada del mecanismo de avance hacia ade­
lante y hacia atrás según el invento; y

La figura 4 es una vista en perspectiva esque­
mática del dispositivo de desenganche de la figura 1, que 
representa otras partes del miaño.

En los dibujos se ve un árbol de accionamiento 
1 que arrastra un tomillo sin fin 2. El árbol de acciona 
miento 1 y el tomillo sin fin 2 están acoionados por un 
dispositivo de accionamiento primario de manera conocida. 
Un árbol accionado 3 soporta un engranaje espiral 4 y este 
árbol accionado 3 acciona otro mecanismo para el avance 
del manguito portaherramientas que no foima parte del in­
vento. Un cárter 5 (véase figura 2), está montado de ma­
nera pivotante de modo que pueda girar alrededor del árbol 
accionado 3 y el cárter 5 puede ser desplazado a mano por 
una palanca 6 sujeta en un árbol 7 que tiene un pasador 8 
acopladpáon el cárter 5. la palanoa 6 puede ser sustitui­
da por un volante. El cárter 5 soporta un árbol de avan­
ce hacia adelante 9 y un árbol de avance hacia atrás 10 que 
están situados cada uno a cada lado del tomillo sin fin 
2. Los árboles de avance 9 y 10 están dispuestos paralela
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mente el uno al otro y soportan unas ruedas de tomillo 
sin fin 11 y 12, respectivamente, para su acoplamiento se­

lectivo con el tomillo sin fin 2 al ser aocionada la pa­
lanca 6. El árbol de avance 9 soporta un piñón con danta 

5 dura en espiral 13 acoplado con un engranaje espiral 4, e
igualmente un engranaje recto 14 acoplado con un engranaje 
recto loco 15 el cual a su vez está acoplado con un engra 
naje recto 16 montado en el árbol de avance 10. El engra 
naje recto loco 15 está soportado por el árbol 17 en el 

10 cárter 5* La palanca 6 puede ser accionada manualmente 

para desplazar el cárter 5 haoia una de las tres posicio­
nes que pueden ser elegidas. Cada una de estas posiciones 
puede ser mantenida provisionalmente por un mecanismo de 
retención (no representado) y la posición de la palanca 6 

15 indicará al operario de la máquina en qué posición el me-, 
canismo de avance está situado en cada momento. Si se 
utiliza un volante en lugar de la palanca 6, el volante es 
tara provisto de un dispositivo indicador adecuado para 
representar el estado del mecanismo.

20 Durante la utilización, si la palanca 6 se des
plaza haoia la posición 18, el cárter 5 plvotará alrededor 
del árbol aocionado 3 de modo que la rueda de tomillo sin 
fin 11 se acoplará con el tomillo sin fin 2 y el árbol 
accionado 3 girará en un sentido para el avance hacia ade- 

25 lente del manguito portaherramientas. Si la palanca 6 se 
desplaza hacia la posición 19, la rueda dentada de tomi­
llo sin fin 12 se acoplará oon el tomillo sin fin 2 y el 
árbol accionado 3 girará en el sentido inverso para el avag 
ce hacia atrás del manguito portaherramientas. Sin embar^ 

30 go, si la palanca 6 se.desplaza hasta la posición 20 según
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se indica en el dibujo, ninguna de las ruedas dentadas de 
tomillo sin fin 11 o 12 se acoplará con el tomillo sin 
fin 2 y el dispositivo de avance será desconectado.

Una variante de realización del mecanismo de 
accionamiento hacia adelante y hacia atrás de acuerdo con 
el invento está representado en la figura 3. En este modo 

de realización, un árbol de accionamiento 21 soporta un 
tomillo sin fin 22, accionado, como en el modo de reali­
zación anterior, por un dispositivo de accionamiento pri­
mario (no representado). Un árbol accionado 23 soporta un 
engranaje cónico 24 y un cárter 25 está montado de modo pi 
votante de manera que pueda desplazarse alrededor del ár­
bol 23. El cárter 25 soporta un árbol de avance 26 de 
accionamiento hacia adelante y un árbol de avance de accio 
namiento hacia atrás 27, que están dispuestos ambos radial 
mente con relación a la rueda dentada cónica 24 y que están 
situados cada uno en un lado del tomillo sin fin 22. Los 
árboles de avance 26 y 27 soportan unas ruedas dentadas 
para tomillos sin fin 28 y 29,respectivamente, destinadas 
a acoplarse selectivamente con el tomillo sin fin 22 y 

soportan igualmente unos engranajes cónicos 30-y 31, res­
pectivamente, que se acoplan con la rueda dentada cónica 

24.
El cárter 25 puede ser desplazado a mano por 

una palanca o un volante (no representado) montado en un 

árbol 32 provisto de un pasador 33 que se acopla con el 
cárter 25. En este modo de realización, igualmente, puede 
utilizarse un dispositivo de retención para mantener pro­
visionalmente la palanca o el volante en una de las tres 
posiciones que pueden ser elegidas, es decir para avance



hacia adelante, estando la rueda dentada 28 acoplada con 
el tomillo sin fin 22; avance hacia atrás estando la m o ­

da dentada 29 acoplada con el tomillo sin fin 22, o desa 
ooplamiento del avance no estando ninguna de las ruedas 

5 dentadas 28, 29 acoplada con el tomillo sin fin 22.

El árbol accionado 3 soporta tres engranajes 

rectos 34, 35 y 36 de un conjunto de oambio de váocidad, 
y estos tres engranajes se acoplan selectivamente con los 
engranajes rectos 37, 38 y 39, respectivamente, soportados 

10 por un árbol intermedio 40. Los tres engranajes 37, 38 y
39 pueden ser desplazados manualmente por la horquilla 41 

' montada de manera pi votan te en la manivela 42 y que puede 
ser accionada por la palanca 43 que hace girar el árbol 44. 
La palanca 43 puede ser sustituida por un volante. La pa- 

15 lanoa 43 tiene tres posiciones de acoplamiento de los pa­
res de engranajes e igualmente otras dos posiciones suple­
mentarias que pueden estar situadas entre las tres posido 
nes de acoplamiento de los engranajes. Estas dos posicio­
nes suplementarias son posiciones neutras, indicando que 

20 todos los engranajes están desacoplados.
El árbol intermedio 40 soporta un engranaje he 

licoidal o espiral 45 que se acopla con un engranaje simi­
lar 46 montado en el árbol 47 y que se hace girar por medio 
del volante 48 para .realizar un avance fino, bien hacia 

25 adelante o hacia atrás del manguito portaherramientas. Es­
te volante 48 puede estar provisto de un dispositivo de 
desacoplamiento (no representado) que se acoplaría solamen­
te en caBO de realizarse el avance fino manual del mangui­
to portaherramientas.

El árbol intermedio 40 está provisto de un en-30
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granaje reoto 49 que puede girar libremente en él. Este 
engranaje 49, sin embargo, no puede desplazarse axialmen­
te respecto al árbol intermedio 40. Formando parte del en 
granaje 49 se halla una primera pieza de embrague con ca­
ra provista de dientes 50 que coopera con una segunda pie­

za de embrague con cara provista de dientes 51 presionada 
por el muelle 52 en la posición de acoplamiento. La pieza 
de embrague 51 lleva debajo de ella una postada 53 que for 
ma parte integrante de la protuberancia 54 que soporta el 
pasador 55 que tiene una parte plana 56, estando la protu­
berancia 54 presionada por el muelle 57. La extremidad in 
ferior del pasador 55 penetra en un alojamiento suplemen­
tario 58 representado más particularmente en la figura 4, 
y este alojamiento suplementario 58 sostiene un árbol 59 
en el cual está montado un tomillo sin fin 60 y un engra­
naje recto 61, acoplándose este último con el engranaje reo 

to 49.
El cárter suplementario 58 está montado de ma­

nera pivotante alrededor del árbol intermedio 40 y, en la 
posición del cárter suplementario 58 representada en los 
dibujos, el tomillo sin fin 60 está acoplado con un en­
granaje de tomillo sin fin 62 soportado por un árbol de 
salida 63 que tiene un pidón 64 destinado a acoplarse con' 
una cremallera (no re presentada) sujeta en el manguito por 
taherramientas.

El cárter suplementario 58 está presionado por 
el muelle 65 que tiende a hacer pivotar el cárter suple­
mentario 58 alrededor del árbol intermedio 40 y a desa- 
copiar el tomillo sin fin 60 de la rueda dentada 62 pero, 
en las condiciones normales de avance del manguito porta-
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herramientas esta aoción es impedida por un brazo 66 que tie 

ne una parte 67 del mismo acoplada con el pasador 55. Bate 

brazo 66 está montado de manera pivotante en una parte fi­
ja de la máquina y tiene una rueda 68 que se acopla con 
una pista de leva 69 que forma parte del cárter suplemen­
tario 58. Un árbol 70 conecta una palanca o un volante 71 
con el brazo 66 para el acoplamiento y el desacoplamiento 
manuales del tornillo sin fin 60 y de la rueda dentada 62.

Durante el funcionamiento y el movimiento de 
avance normal hacia adelante o hacia atrás del manguito por 
taherramientas, el árbol intermedio 40 hará girar la pieza 
de embrague 51 que está ranurada en ál y por medio de las 
caras dentadas del embrague accionará el engranaje 49, el 
engranaje 61 y el árbol 59. Este accionará el tomillo sin 
fin 60, la rueda de tomillo sin fin 62., el árbol 63 y el 
piñón 64 para producir el avance del manguito portaherramlen 
tas. Sin embargo, si se aplica al tomillo sin fin 60 un 
par anormal producido por un obstaóulo no elástico en el 
trayeoto del manguito portaherramientas o de la herramien 
ta, la rotación del engranaje 49 será frenada y el embra­
gue provisto de caras dentadas patinará. Esto hará que

t
la pieza de embrague 51 se desplace hacia abajo presionan­
do el pasador 55 hacia abajo hasta que el pasador 55 quede 
libre de la presión del brazo 66, y a continuación el mue­
lle 65 producirá el movimiento pivotante del cárter suple­
mentario 58 y desacoplará el tornillo sin fin 60 de la rué 

da dentada de tomillo sin fin 62. Este movimiento pivo­
tante hará que la rueda 68 ruede sobre la pista de leva 69 
haciendo aBÍ pivotar el brazo 66 hasta su segunda posición, 
estando la pieza 67 elevada. La. rotación de la palanca o
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del volante 71 en el sentido horario (según se ve en los 
dibujos) hará volver a la posición de descanso el disposi­
tivo de desenganche y acoplará de nuevo el tomillo sin fin 
60 con la rueda dentada de tomillo sin fin 62 para que se 
pueda producir un nuevo avance del manguito portaberramien 

tas.
El árbol de salida 63 puede ser acc*.onado ma­

nualmente por una palanca 72 con el objeto de realizar el 

avance basto del manguito portaherramientas y un disposi­
tivo de desacoplamiento (no representado) puede estar aso­
ciado con esta palanoa de avance basto de modo que la pa­
lanca pueda ser accionada solamente cuando ha de realizara 
se el.avance basto.

En una máquina fresadora provista del mecanis­
mo descrito más arriba, un operario que ha ajustado las 
herramientas y la pieza trabajada en la máquina y que de­
see utilizar el avance automático, deberá elegir en primer 
lugar la dirección de avance necesaria, por medio del des­
plazamiento de la palanca 6. En segundo lugar, deberá ele­
gir la velocidad de avance deseada desplazando la palanca 
43. Finalmente estando girando la herramienta, tendrá que 
poner 3a herramienta en contacto con la pieza trabajada des 
plazando la palanca de avance basto 72.

A continuación el operario bien ajustará un 
dispositivo de tope de profundidad en la maquina y pondrá 
enmarcha el avance automático por medio de la palanca 71, 
o si el desplazamiento no ha de ser limitado, simplemente 
desplazará la palanca 71 a la posición de acoplamiento.
El mecanismo de desenganche desconectará el avance al ser 
alcanzado el tope de profundidad, al encontrarse la herra-



-  11 - 400151
mienta con un obstáculo no elástioo, o cuando el operario 

acciona la palanca 71 para situarla en la posición de de- ; 
sacoplamiento.

En el caso de que el operario necesite la uti- 
5 lización del volante 48 de avance fino, accionará una u otra

de las palanca 43 o 6, o ambas, situándolas en posición neu 
tra y accionará la palanca 71. El mecanismo de desenganche 
funciona de la manera normal en caso de sobrecarga o al ser 
alcanzado el reglaje de profundidad.

10 El conjunto descrito más arriba, aunque muy ade
cuado para ser utilizado en una fresadora tiene otras apli­
caciones en las máquinas en las cuales se desean varios 
equipos auxiliares.

En resumen: La Patente de Invencicn que se soli- 

15 cita deberá recaer sobre las reivindicaciones siguientes:

20

25

30
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REIVINDICACIONES
1. Un conjunto de accionamiento de avance h&- 

cia adelante y hacia atrás del manguito portaherramientas 
en una máquina del tipo especificado, que incluye un árbol 

de accionamiento, un árbol de avance hacia adelante y un 
árbol de avance hacia atrás situados en cada lado del árbol 
de accionamiento, un cárter montado sobre pivotes qué so­

porta dichos árboles de avance, unos medios para acoplar 
selectivamente uno u otros de dichos árboles de avance con 
el árbol de accionamiento, unos medios que acoplan ambos 
dichos árboles de avancé con un conjunto de cambio de velo­
cidad común, un árbol intermedio accionado por el conjunto 
de cambio de velocidad, un árbol de avance fino acoplado 
con dicho árbol intermedio para producir el avance fino del 
manguito portaherramientas, un dispositivo de desenganche 
conectado a dicho árbol intermedio oon lo cual el disposi­
tivo de accionamiento se desconecta cuando el avance hacia 
adelante o hacia atrás del manguito portaherramientas está 
obstaculizado y un árbol de salida conectado a dicho dispo­
sitivo de desenganche para su conexión al manguito portahe­

rramientas.
2. Conjunto de accionamiento de avance hacia 

adelante y hacia atrás del manguito portaherramientas, se­
gún la reivindicación 1,caracterizado porque el árbol de 
avance hacia adelante y el árbol de avance hacia atrás es­
tán dispuestos paralelamente el uno al otro, soportando uno
e dichos árboles de avance un piñón con dentadura espiral 

acoplado con un engranaje espiral que forma parte de dicho 
dispositivo de acoplamiento de los árboles de avance oon el 
conjunto de cambio de velocidad, accionando dicho otro ár-.
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bol de avance el primero de dichos arboles de avance por 

medio de un engranaje loco.

3. Conjunto de accionamiento de avance hacia 
adelante y hacia atrás del manguito portaherramientas, se­
gún la reivindicación 2, caracterizado porque dicho en­
granaje loco es un engranaje recto acoplado con otros dos 

engranajes rectos, uno en cada uno de dichos árboles de 
avance.

4-. Conjunto de accionamiento de avance hacia 
adelante y hacia atrás del manguito portaherramientas, se­
gún la reivindicación 1, caracterizado porque una rueda den 
tada cónica forma parte de dicho dispositivo para acoplar 
los árboles de avance con el conjunto de cambio de veloci­
dad, estando ambos árboles de avance situados radialmente 
respecto a dicha rueda dentada cónica y soportando unos 
engranajes cónicos acoplados con ésta.

5. Conjunto de accionamiento de avance hacia

adelante y hacía atrás del manguito portaherramientas, se­
gún una cualquiera de las anteriores reivindicaciones, ca­

racterizado porque un árbol accionado forma parte de dicho 
dispositivo de acoplamiento de los árboles de avance con el 
conjunto de cambio de velocidad y porque dicho cárter está 
montado de manera pivotante de modo que pueda desplazarse 
alrededor deí eje de dicho árbol accionado, proveyéndose 
unos medios aocionables manualmente de modo que el movi­
miento del cárter produzca el accionamiento hacia adelante 
^ .hacia atrás o el desacoplamiento del accionamiento.

6. Conjunto de accionamiento de avance hacia 
adelante y hacia atrás del manguito portaherramientas, se­
gún una cualquiera de las anteriores reivindicaciones, carao;30
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terizado porque dicho dispositivo de desenganche incluye 
un engranaje que fonna parte del mecanismo de avance, un 
cárter pivotante suplementario que sostiene dicho engrana­
je, un embrague con cara dentada por medio del cual se 
transmite el avance, y un mecanismo de cerrojo que inclu­

ye un pasador soportado por el cárter suplementario y que 
puede ser desplazado axialmente por el embrague o cuando 
se impone un par anormal a dicho engranaje, desacoplando di 
cho movimiento axial el pasador de un brazo, con lo cual el 
pasador y el engranaje se desplazan con el cárter suplemen­
tario bajo la acción del muelle para desacoplar el mecanis­
mo de avance.

7. Conjunto de accionamiento de avance hacia 
adelante y hacia atrás del manguito portaherramientas se­
gún la reivindicación 6, caracterizado parque dicho cárter 
suplementario está provisto de una pista de leva con la cual 
dicho brazo se acopla de modo que, al producirse un movi­

miento pivotante del cárter suplementario para desacoplar
el engranaje, el brazo es desplazado a una segunda posición.

8. Conjunto de accionamiento de avance hacia 
adelante y hacia atrás del manguito portaherramientas se­
gún la reivindicación 7, caracterizado porque el pasador 
está presionado por un muelle en una posición de parada cuan 
do el embrague está completamente acoplado.

9. Conjunto de accionamiento de avance hacia 
adelante y hacia atrás del manguito portaherramientas, se-
^gun una cualquiera de las anteriores reivindicaciones, ca­
racterizado porque el conjunto de cambio de velocidad está 
dispuesto de tal manera que una palanca o un volante de ac­
cionamiento del mismo tenga unas posiciones sucesivas que30



corresponden a aumentos ó reducciones sucesivas de la rela­

ción de velocidad.

10. Conjunto de accionamiento de avance hacia ade 

lante y hacia atrás del manguito portaherramientas, seg&n

5 una cualquiera de las anteriores reivindicaciones, caracteri
zado porque el árbol de salida está provisto de una palanca 
o de un volante áccionable manualmente para el avance basto 
del manguito portaherramientas.

11. Se reivindica por último como objeto sobre el
10 que ha de recaer la pata:te de invención que se solicita:

UN CONJUNTO DE ACCIONAMIENTO DE AVANCE HACIA ADELANTE Y HACIA 

ATRAS DEL MANGUITO PORTAHERRAMIENTAS EN UNA MAQUINA.
Todo conforme queda descrito y reiúndicado en la 

presente memoria descriptiva que consta de quince páginas me- 
15 canografiadas y dibujos adjuntos.

Madrid 24¡de febrero de 1972

20

25

30
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