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que sSe acompafia a la solicitud de una

PATENTE. DE: INVENCION
A favér de GRAZIANO & C, Sociedad por Acciones,
de nacionalidad Italiana, residente en TORTONA
(Alessandria~IXtalia), Via Bertarino n2 8, por:
"APARATO PARA EL POSICIONAMIENTO PREVIA
MENTE DISPUESTO, DEL CARRO PRINCIPAL

Y/0 TRANSVERSAL DE LAS MAQUINAS « HERRAMIENTASY,

BASADA EN LA PATENTE. DE INVENCION ITALIAN&

N&y 310353/1\“71, del 19 Noviembre de 129712

El presente registro se refiere a un
aparato posicionador de carros de las mlquinas
herramientas,y principalmente tornos paralelosa

La misidn principal del mismo es la de

5 efectuar de forma automfitica, en las citadas mie
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quinas~Herramientasg, carreras de trabajo prograwm
mables por mediacibn de selectores manuales o de
posicionadores decadicos accionados por el opera-
rio de la misma.

| Ello permite una programacidn fécil de
las medidas de posicibn o de saliente que son ne~
cesarias en el trabajo de tornos,

En la actualidad se utilizan bien sea
méquinas con marcas de referencias meclnicas o
eléctricas, como micpointerruptores, o interrup-
tores de acercamiento desplazables manualmente,
Ademis se dispone de mlquinas de control numérico
mas flexibles y programables,de cinta o banda,
pero estas son de elevado costo exigiendo ademas
un disefio meclnico diferente, especialmente en lo
que se refiere a los accionamientos con relaciln
a una mlquina-~herramienta tradicionale.

El objeto de la presente invencidn es,
pues, proporcionar un aparato para el po;iciona~
miento,previamente dispuesto del carro de las mé-
quinas-herramientas en general, y mas particular-
mente, de los tornos paralelos, bien sean en ciclo
semi~automiticos o totalmente automftico, en com-
binacidn con una plantilla o ghlibo hidraulico,
permitiendo asiy el posicionamiento de las dife-~
rentes cotas conseguidas en secuencia despues de
cada retorno r&pido a la posicion de referencia o
de marcae

Otro objetivo de la presente socilitud

es proporcionar un aparato del tipo antes mencioe
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nado que permita, ademas, ol mando de un sélo cam

rro o de dos, respectivamente longitudinal y trans-
versal, permitiendo la realizacion de un ciclo cuaw
drado de trabajoe

Se ha previsto, por lo menos, de un disw
positivo transductor de posicidn del tipo mecénico~
eléctrico, un sistema para el acoplamiento de la
parte mévil del dispositivo transductor a un elew
mento de referencia o de marca del desplazamiento
o cota de un carre, estando f£ijo el elemento con
relacibdn a los desplazamientos a lo largo de la
direccidn del eje de movimiento del carro mencio~
nado; proporcionando dicho transductor sefiales
electricas de posicidn, en correlaciln al desplaw
zamiento del carro, a un circuito electrénico de
elab;raciﬁn de las mencionadas seflales y de compa=
racibn con las sefiales de referencia o de marca
suministradas por los dispositivos selectores ma~
nuales de cotas prefijadas a lo largoe del citado
eje, dirigiendo el circuito electrdnico los drga~
nos de accionamiento y de paro de la miquina,

A continuacidn se efectuara una detalla-
da descripcién del aparato que se preconiza, de
acuerdo con los dibujos que se acompaian, en los
que se representan, a simple titulo de ejemplo,
una forma preferente de realizacidn, susceptible
de todas aquellas variaciones de detalle que no
supongan alteracibn fundamental de las caractew
tisticas esenciales del mismo,

Sus figuras representan como sigue:
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FIGURA 1e= Vista en perspectiva de un
torno paralelo al cual se ha acoplado un aparato
de acuerdo con la presente invencidn,

FIGURA 2.~ Diagrama esquepftico de una

1primera forma de realizaciln de los circuitos
electricos del aparato para funcionamiento en
ciclo semi-automftico.

FIGURA. 3= Otro diagrama de realizacidn
del funcionamiento en forma o ciclo semiautomhAticos

FIGURA Lk,- Esquema electrico adicional
a los anteriormente representados que permite la
realizacibn automltica del ciclo de trabajoe

FIGUR{ S5e= FIGURA 6.~ y FIGURA 7.= re=
presentan varias formas de realizacidn del sistew
ma meclnico de acoplamiento de los transductores
de posicion.

PIGURA 8,» Sistema de acoplamiento mecl~
nico para un dispositivo transductor adaptado al
aparato representado en la figura 3.

Con referencia a los dibujos, se observe
que una miquina-herramiento genfrica, comprende
un banco ~10= provisto de las convenientes gulas
longitudinales para el deslizamiento del carro
porta-util principal ~11»s que tiene en la parte
superior, gulas, colocadas transversalmente a las
anteriores, para el deslizamiento de un segundo
carro transversal ~12e= de sustentacibn para un
pequefio torno portaherramientas =/13me El carro
transversal =12~ puede conectarse ademas a un

sistema copiador situado en la parte posterior de
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la miquinas

En la parte posterior superior del baunco
w10m ¥y en extremo de la mhquina, hay situado un
conjunto mecfnico de accionamiento y de cambio
de velocidades para el mandril =15+ y los elemen.
tos de mando de la mfquina, mientras que en el
extremo contrario se encuentra un contra-punto
sustentado de la forma conocidas

Los desplazamientos longitudinales del
carro principal =11« se determinan por wun tornillo
sin~fim, convenientemente accionado por medio de
Srganos de mando por mediacidn de una friccidn de
tipo eloctrommagnético ~18w, mientras que en el
otro extremo del tornillo ~‘17= hay situado un elem
mento de freno =19m,

) El carro principal =11w lleva ademas un
cuadro de mando =20~ destinado al posicionamiento
predispuesto del carro, transversal o principal,
de .acuerdo con la invencidne.

Este cuadro de mando electrico comprende
esencialmente, selectores manuales o posicionadow
res decldicos w~21e convenientemente conectados a
un circuito electrdnico -28+~ de mando que se des=
cribe mas tarde,

El carro principal lleva, slemas un dispo-
sitivo transductor de posicion =22=~, y estando
este dispositivo transductor de posicion conves
nientemente mandado por el movimiento longitudi=-
nal del carro al que esta sociado. En el ejemplo

representado en la figura 1y se ha supuesto yue:
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el dispositivo transductor -22-, estd constituido
por un sblo transductor rotativo, del tipo de
generacidn de impulsos -23=, cuya parte rotativa
esti conectada, por medio de un reductor del nii-
mero de vueltas, constituido por un par de engra=-
najes ~24= y m25«, con un pifion =26~ que engrana:
con una cremallera =27=, fijo longitudinal y late-
ralmente al banco =10« ya citados

En general debe decirse que la parte
mévil del dispositivo tramsductor de posicién
esta acoplado, para el mando, por mediacibn de
un sistema mec&nico, a un eibmenxo de referencia
o marca del desplazamiento o cota del carro relaw
tivo que se desee controlar, estando fijo el ele~
mento con relacin a los desplazamientos a lo lar-
go de la d#ireccidn del eje de movimiento del carro.

El dispositivo -22- estd conveniente-
mente conectado a un circuito electr8nico de ela~
botacibn de las sefiales procedentes del transductor
y de comparéci&n con las sefiales de referencia o
marcas suministrados por los dispositivos selectom
res manuales =27 para seleccionar las cotas prew
fijadas a lo 1argo'del eje citado, como por ejemplol
para efectuar un saliente o varios a lo latgo de
una pieza de trabajo.

El cuadro de mando =20w estf constituida
por une aaja unida al tablero del carro principal
por medio de un soporte tubular =20« que deseme
peiia el papel de revestimiento para los cables de.

conexion de los posicionadores decadicos ~21=



y de los diferentes pulsadores de mando sustenta-
dos por el propio cuadro, mientras que el aparato
electrbnico ~28~ esth situado en la base o placa
de asiento de la méquina,

160 B El aparato comprende esencialmente el
dispositivo transductor de posicidn =23=, el cual,
en funcidn del movimiento dcl carro al cual esta
asociado, envia dos series de impulsos desfasados
entre si, como por ejemplo, de un cuarte de puke

165 zgdddo hacia adelante o de retardo, segun el sen=
tido de rotaci8n de la parte mbvil del transductor
~23w, a un detector del sentido de rotacion =29
que esta conectado a un contador =30w del tiﬁo
que puede ponerse a ceroo

170 Bl citado contador ~30= a su vez osté
acoplado a un circuito de comparacidn =31~ que
efectua la comparacidn entre los datos proceden=
tes del contador =30w y los proporcionados por
los posicionadores decadicos ~21myrepresentados:

175 separadamentej,del cuadro de mando =20~ en el que
se encuentran los pulsadores =32e de seleccidn
de los diferentes posicionadoreé. Practicamente
los citados posicionadores decadicos se encuentran
tambien en el cuadro-20~ .

180 La eleccién del poiicionadoxm--2ie, a
traves del pulsador correspondiente =32w, 50
efectua por medio de un circuito 1l8gico =33« de
eleccibn y memorizacidin del posicionador corresw
pondiente a la fase de trabajo que quiere efecw

185 tuarseq
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Al mismo tiempo, el circuito de compaw

racifn =31~ esta acoplado a un circuito 18gico

w3l4w para el mando de los elementos de acciona=
miento y parada del carro de la miquina que se
estf controlando, En el caso prlctico @scrito
estos elementos de acciomamiento y parada podran
estar constituidos por una friccibn electromagne
tica »18~ y por un freno ~19w, asi como por otros
diversos elementos de mando para el acercamiento
al punto de trabajo, para el avance de la pieza
de trabajo, y para el movimiento rfpidc hacia
adelante o atras del carro, Si asi se desea, los
mandos del carro y de los carros de la miquina
podrian efectuarse manualmente a traves de =35=
directamente acoplado él circuito 18gico de mane
do w3ke

Es evidente que el aparato descrito
podria regular los mandos y movimientos db cuale
quier carro secundario o transversal =12« o bien
de ambosy bastando situar convenientemente los i
dispositivos transductores de posiciln y los cow
rrespondientew circuitos electrdnicos, -

Para facilitar la comprensidn y con rew
ferencia a la figura 2, haremos una breve descrips
cidn del aparato.

Los impulsos salen del transductor de
posicidn =23~ y llegan al bloque revelador o
detector =29~ del sentido de rotacibb, en forma
de dos series desfasadas en un cuarto de periodo,

hacia adelante o retardo, segun el sentido de la
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rotacibn,

Del bloque detector del sentido de ro#
tacidn ~29« salen dos lineas, de las gue una
primera sirve para la transmisidn de sefiales rela
tivas a la btotacidn del transductor hacia la dew
recha o en sentido inverso, es decir, al desplam
zamiento del carro en un sentido o en opuesto,
esta seiial obliga al contador w30~ a contar ham
cia adelante o hacia atrasj; la otra linea sirve,
por el contrario, para la transmisibn al cohtaw
dor =30~ de cierto nfimero de impulsos, que es
proporcional al ésplazamiento del carroe Graw
cias a ello, el contador, en cualquier momehto,
suministra al circuito de comparacibn =31= un
dato correspondiente a la posiciln del @arro en
aéﬁel momento con relacidn a una posicidn de
marca o de referencia en la que se ha puesto
a cero el contador =30m 4

El contenido del contador 30w, eemo
se ha dico, pasa al blogque de comparacidn ~31w ,
donde se compara con la informacidn digital desw
crita en uno de los posicionadores decadicos
w21m, elegido en funcidn de la fase perticular
de trabajoe

El posicionador decadico correspol
diente al trabajo que se debe realizar, se eliw
ge oprimiendo el pulsador correspondiente =32«
en el cuadro -2C~ : El mando se memoriza en el

bloque =33w, gue procede a conectar, tambieng

81 ppsicionador seleccionado con el circuito o



250

255

260

265

270

275

w diez m

blogque de comparacibn ~31m

Del bloque: de comparacidn =31« sale
una seifial por una de las tres lineas que lo
unen con el circuito 18gico =34e que dan el
resultado de la comparaciln. Esta sefial es
elaborada por una lbgica que manda los elemen=-
tos de accibn, los elementos de mando de la
mlquina de forma que se efectue la operacidn
roqueridag

Con ®ferencia a la figura 6, a conw
tinuacidn se descriubira una segunda forma de
mando del dispositivo transductor «23«, empleaw
do para el aparato descrito,

En el caso de la figura 5, se habia
empleado un mande que utilizaba una cremallera
~27= gue engranaba con un pifion de mando =26w
del transductor 23-s En el caso de la figura 6.
por el contrario, el mando se obtiene a traves
de una rueda de friccidn «36w que se desliza:
en contacto con una superficie plana «37« fija
relativamente al desplazamiento a lo largo de
la direccidn del eje de movimiento del carro en
cuestidn, Otra variante del sistema de mando
del transductor de posicibn =-23~, se representa
en la figura 7¢, donde una rueda de fricecibn
=38~ estl en contacto con una cinta =39« que
se enrrolla parcialmente en la propia rueda =38«
v que es retenida por dos cilindros de presiln
=40~, laterales a la rueda #38w, como se repre=

senta en la figura 7. La cinta =39~ tiene uno
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de sus extremos firmemente fijo a un punto
con relacién al banco, mientras que el otro ex
tremoresta unido a un segundo punto igualmente
fijo y con relacion al banco, pom mediadidn
de un muelle de traccidn =~41m=,

En lugar de la cinta =39~ se podria
emplear, tambien, un hilo o cualguier otro
elemento flexible equivalente, modificandose,
por cansiguiente, el perfil de la rueda de
friccibn =38a

Haciendo, ahora, referencia a las
figuras 3. y 8o, a continuacibn se describe
otra forma de realizacidn del aparato de acuer
do con la invencidmn,

Esta segunda forma de realizacidn
;tiliza tres transductores potencidmetricos
de pogicidn wl2«, 43w, w~ih., convenientemente
accionados mediante uno de los tres sistemas
mecfnicos anteriormente descritos, Como se
representa de manera detallada en la figura 8.,
la cremallera =27= engrana con el pifion =26
que determina la rotacibn de un pequefio eje
~45« unido a la parte giratoria del transductor
~l3m, El pequefio eje =45~ lleva, adegas, una
primera rueda dentada ~46e gue engrana com una
segunda rueda igualmente dentada =47w que
tiene el mismo numero de dientes, solidaria de
un segundo ejer-48n de mando de los transduce
tores =42~ y whha colocados en las extremidas=

des del eje =48~ mencionado,
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Los transductores =i3m y =ilw, son
del mismo tipo Yy sus partes mbviles tiemen el
mismo numero de vueltas, mientras que, el tranﬂ
ductor =42« ek de tipo diferente, puesto que
incorpora un reductor de uueltag, por ejemplo,
por una relacibn de uno a diez para reafizar
una medida aproximada de la cota o del desplaw
zamiento del carro, mientras que los dos transw
ductores =43« y =iie proporcionan una medida
preciga. o mas exacta, Bs preciso, ademas, que
los dos transductores citados se desfasen entre
si de manera que sus zonas muertas respectivas
no se sobregongan.

Como puede verse en la figura 34, el
aparato comprende un convertidor digital ana-
logo =50= comnectado a una pluralidad de posiq
cionadores decadicos representados en el cuae
drado =51w» de la figura, pero materialmente,
situados sobre el cuadro de mando de la miquina
propiamente dichaes Los posiclonadores deca-
dicos =21~ estan mandados por un circuito de
eleccidn de los posicionadores decadicos =51
y de seleccidn en las zonas de trabajo, que
manda tambien un circuito de seleccidn en las
tensiones de marca o de referencia de zonas
diferentes en que esta subdividida la carrera
del carro movil controladoe Este circuito
selector de tensidn, indicado por =53, lleva
la tensidn elegida desde un circuito =54= ge-

nerador de las tensiones de marca o de refew
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rencia hasta la entrada de un circuito de come
paracibn -55- cuya otra entrada esta directa_
mente conectada a la salida del potencidmetro
~42m anteriormente mecionado, que proporciona
una medida aproximada de la cota., Ja salida del
circuito de comparaciﬁn ~55~ esta conectada a
una primera entrada de un circuito AND «56s
(circuito por conjuncidn), el convertidor digide
tal anflogo =50~ esta conectado, ademas, a una
entrada de un segunda circuito de comparacidn
«57= cuya otra ontrada esta conectada a la
salida de un circuito =58« de seleccidn de los
potenciometros =43~ y whiw, conectados a estose
Egte circuito =58 esta mandado por el encuae
drado =51« relativo a los posicionadores decaw
éicos de cotas, La salida del circuito de comm
paracidn -57- esta a su vez, conectada a la sem‘
gunda entrada del circuito AND =56~ cuya salida
88 enviada a los elementos de mando ® de para=
da de la miquina, anteriormente citadoss
Despues de cuanto se ha descrito,
se podra comprender que el circuito de comparaw
cién -55~ engendra una sefial que es enviada al
circuito —56m, cuando la sefial procedente del
potencidmetro =i42= ha sobrepasado la tensibn
de marca o de referencia elegida y posicionada
por el circuito de eleccidn de los posicionam
dores y de seleccidn de la zona w52e ¥ Al
mismo tiempo, por mediacibn de los posiciona~

dores decadicos =21w del cuadrado ~51= se enw
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gendra una tensidn en la entrada del circuito
»50= proporcional a la cota establecida y esta
informacidn se compara con la informacidn procg
dente del circuito ~58w constituido por la ten~
sion que sale de uno de los potenciometros
w43a y wbhe elegido en funcibn de la cota pre=
fijadase

Cuando las dos seiflales en la entraw
da del circuito de comparacidn =57= se igualan
es deciry cuando la tensidn profedente del po=
tencidmetro =43~ 6 =kile elepido alcanza el
valor de la tensibdn suministrada por el cone
vertidor =5Q= vy correspondiente a la cota prem
fijada en uno de los posicionadores decadicos,
el circuito de comparacidn =~57- envia una sefial
al circuito AND w56e o Cuando en las dos entrae
das del circuito AND citado estan presentes,
las seflales procedentes de los dos triangulos
=55= ¥ =57~ de la figura, es decir, cuando la
zona de travajo elegida ha sido alcanzda y
la medicidn precisa prefijada en el interior
de esta, el circuito de AND: ~56= engendra una
sefial de parada para los dispositivos de la
méquina.

1-leac:i.endo, ahora referencia a la
figura 4,,.a continuacidn se describe un
circuito adicional al de las figuras 2. ¥y 3.
para transformar el aparato de un accionamienw
to del tipo semi~automfitico en un accionamien=

to del tipo completamente automltico.
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En este casoy, como ya se ha dicho
al comienzo de la presente descripcidn se
debe emplear una plantilla hidraulica para
controlar los movitientos del carro transvere
sal porta~herramientas,

El circuito de la figuta 4, compren-
de un contador del numero de pasadas =59w a
cuya entrada llega una sefial procedente bien
sea del rectangulo =31~, para el circuito de
la figura 2., biep sea del circuito AND ~56m
para el aparato de la figura 3, El contador
=59~ estd conectado a un circuito de comparaw
cion del numero de pasadas wb1m al cual 1iegan
los datos procedentes de los posicionadpres
ulteriores de€adicos del numero de pasadaes
;sqnematixados en el rectagulo ~62e

La salida del rectangulo «b1= esth
conectada a la entrada de un segundo contador
wb63m del numero de pasadas de cerca, es decir,
de las zonas de trabajo en que la pieza ha sido
subdivididaes La salida del contador =63w de
las pasadas de cerca manda la eleccidn de los
posicionadpres del rectangulo =62~ y, ademas,
es enviada a fn circuito de comparacidn ~6Giw
del nflimero de pasadas de cerca al que llegan
tambien los datos suministrados por un posiw
cionador ~65+ del numerc de pasadas de. cercas
La salida del rectangulo w64~ eg enviada a una
entrada del contador =63~ , para permitir la

parada de este Qltimo.
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Al mismo tiempo, la salida del conw
tador ~63~ 8s enviada para dirigir posicionaw-
dores ulteriores de las velocidades de trabajo,
esquematizados en el rectangulo =66m, dirigienw
do estos posicionadores a traves de un circuito
18gico de mando =67=, las fricciones del camm
bio de velocidad de la miquinasherramientao.

La salida del contador wb3w es enw
viada, ademas, por mediacidn de la conexidn x&
~»68= al rectangulo =32~ de la figura 2., 0 al
rectangulo ~52=~ de la figura 3o

A continuacibn se describe brevemenw
Ye el funcionamiento del circuito de la figura
be

El sistema consiste en tres grupos
de posicionadores en los cualesrse fija el
nfimero de pasadas de cerca deseadas y para
cada uno de ellos, el numero de pasadas desea-
das ¥y la velocidad con la que deben efectuarse
las mismase

El contador de pasadas de cerca =063=
manda sucesivamente una pasada de cerca tras
otra, permaneciendo inmovil en cada una de
ellas, hasta que se han efectuado las pasadas
previstas,

El contador del numero de pasadas
~59= que recibe un imPulso cada pasada efecw
tuada, envia el contenido apropiado a un recw
tangulo =61~ de comparacidn con lo que se ha

escrito en un posicionador del rectangulo w62
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del numero de pasadass

Cuando hay igualdad, dicho rectangulo
de comparacidn ~61~ envia una orden al contador
de pasadas de cerca =63w, que pasa a dirigir
la pasada de cerca sucesiva,

El con?enido del contador dc pasadas
de cerca =63~ es enviado tambien a un rectanw
gulo -64&, que lo compara con el nfimero de pae
sadas de ®rca ddseado, escrito en el posiciona-
dor correspondiente =65

Cuando los dos valores son iguales,
el rectangulo de comparacidn ~64e para el conm
tador ~63~ de pasadas de cerca, habiendo efecs
tuado la m’aquina todas las operaciones mnece_
sariass
) El nfimero de pas#das de cerca desea_
do manda tambien los posicionadores dedadicos
de cotas a traves de la conexidn =68~, hacienw=
do efectuar el gque corresponda a la pasada de
cerca a efectuar, Ademas de esto, como ya
se ha dicho, el numero de pasadas de cerca
deseado manda tambien los posicionadores deca-
dicos del rectangulo =66=~ correspondiente a
la eleccidn de la velocid,d de trabajo de la
miguinaa

En resumen, el aparato para el po~
sicionamiento predispuesto de antemano de,
por lo menos, un carro principal o transversal
de una miquina herramientas, segun la presen~

te invencibn,; se ha previsto por lo menos,
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un dispositivo transductor de posicidn mecfni_
comeléctrico, un sistema de mando y de acopla=-
miento de la parte m8vil del tramsductor por
un elemento de marco o referencia del desplaw
zamiento o cota del carro, estando este elem
mento fijo con relacibn a los désplazamientos
a lo largo de la gireccidn del movimiento del
carro citadoe. El transductor suministra se=
fales electricas de posicidn en correlacibn

al desplazamiento del carro, que son enviadas
a un circuito electrdnico de elabkeracidn y
comparacidn con las sefiales de marca o refe-
rencia, para mandar los elementos de acciona-
miento y de parada de la mlquina,

Descrito suficientemente la naturalew
xa y el alcance de la Invencibn, asi como la
forma de llevarla a la practica, se declargn
de novedad las siguientes particularidades cg=
racteristicas sobre las que ha de recaer la
CONCESION del privilegio de esplotacibn exclue
siva que se solicita, conforme y al amparo del
vigente Lstatuto que gige sobre PROPIEDAD INw
DUSTRIAL/

REIVINDICACLONES

PRIMERAo~ Por: "APARATO PARA EL POm
SICIONAMIENTO PREVIAMENTE DISPENESTO DEL CARRO
PRINCIPAL Y/0 TRANSVERSAL DE LAS MAQUINAS~HE
RRAMIENTASY", caracterizado porque comprende

elementos de accionamiento de dichos carros,
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comprendiendo ppr lo menos un dispositivo
transductor de posicion, del tipo meclnicow
electrico, un sistema meclinico de mando y de
acoplamiento de la parte mévil del dispositivo
transduéfitor con un elemento de marca o de re-
ferencia del desplazamiento de un carro ¢ cota
del mismo, estando fijo el elemento con relaw
cidn a lo largo de la direccidn del eje de mo=
vimiento de dicho carro; proporcionando dicho
transductor sefilales electricas de posicidn,

en correlacidn con el desplazamiento del carro,
a un circuito electrdnico de elaboracidn de di~-
chas sefiales y de comparacidn con las sefiales
de marca o de referencia suministradas por dise
positivos selectores manuales de cotas prefi,
5adas a lo largo del eje citado; estando conecw
tado este circuito electrdnico, para el mando,
a los elementos de accionamiento y de parada de
la m aquina~herramientas

-] SEGUNDAo.~ Por: YAparato de acuerdo
con la reivindicacion primera", caracterizado
por el hecho de que dicho dispositivo transduce
tor es del tipo de gemerador de impulsos y que
dicho circuito electrbnico comprende: um con=
tador de impulsos, que se puede posicionar a
ceroy conectado al dispositivo tramnsductor
citado; una pluralidad de posicionadores decaw
dicos de cotas; un circuito de eleccidn de los
posicionadores decadicos citados conectado a

los propios posicionadores; un circuito de
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comparacibn comectadomal contador y a los PO~
sicionadores decadicos mencionados para compae
rar las sefiales correspondientes, proporcionan
do sefiales a un circuito 1l8gico de mando del x
torno mencionados

TERCERA,~ Por: Aparato de acuerdo
con las anteriores reivindicaciones, caracto-
rizado por el hecho de que dicho disnositivo
transductor proporciona dos series de impulsds
desfasados entre si en un sentido y en el opues-
to, segun la direccidn del movimiento de dicho
carro mbvil, que estd conectado al contador
mencionado por medio de un circuito detector
del sentido de desfasado entre las series o
secuencias de impulsos, para mandar el computo
hacia adelante o hhcia atras del propio conta=-
doxe

CUARTAo~ Por :Aparato segun las ante~
riores reivindicaciones caracterizado tambiem
porque el dispositivo transductor es del tipo
lineal y comprende por lo menos, un primer
transductor para la medicidn aproximada de la
cota y un segundo transductor para la medicidn
precisa y porque dicho circuito electrbnico
comprende: un convertidor digital analogo,
conectado a una pluralidad de posicionadore s
decadicos para suministrar una tensidn propor-
cional a la cota previstaen uno de los posicio
nadores elegidos; un circuito de eleccibn de

los posicionadores decadicos mencionados y de
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seleccidn de la zona de trabajo, unm primer
circuito de comparacibzn conectado a la sa-
lida del convertidor y al segundo potencid-
metro mencionado; un segundo circuito de comm
580 paracidn conectado al primer potencibmetro
citadoy yy respectivamente a un circuito de
scleccidn de tensiones de marca o referencia
de las zonas en que esta subdividida la carres
ra del carro mdvil del tormo a lo largo del
585 eje citado, estando mandado este circuito por
el de seleccidn de las zonas antes menciona-
das; estando conectadas las salidas de los dos
circuitos de comparacibén a las entradas de un
circuito de AND. (por comjuncibén), cuya salida
590 esta conectada a un circuito 1ldgico de mando
ée los elementos de accionamiento y de parada
del torno mencionado.
QUINTA.~ Pors "Aparato de acuerdo
con las reivindicaciones anteriores, ulteriorw
595 mente caracterizado por el hecho de que se lha
previsto un tercer transducter lineal para la
medicibén precisa, que suministra una sefial
desfasada con relacidn al del segundo transw
ductor citado, ¥ porque las salidas del segun-
600 do y del tercer transductor estam conectadas a
un circuito de seleccibn de una de las salidas
de dichos transductores, mandado por los posis
cionadores decadicos mencionados, estando co-
nectada la salida del circuito de seleccidn a

605 un acceso del primer circuito de comparacidn,
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cuyo otro acceso esta siempre conectado al
referido convertidore

SEXTA.~ Por: Aparato de acuerdo con
las anteriores reivindicaciones, caracterizado
por el hecho de gue se ha provisto un sistema
para trabajar en ciclo automatico, que com=
prende una plantilla hidraulica para el mando
de los desplazamientos del carro transversal,
combinada con un conjunto de circuitos elecw
trénicos para el mando automitico del carro
principal, constituido por: un contador del
numero de pasadas conectado a la salida del
circuito de comparacibn o, respectivamente,
del circuito AND mencionados; un circuito de
comparacidn del numero de pasadas, conectado
a la salida de dicho contador y a posicionam
dores decadicos del numero de pasadasj un pos
sicionador decadico del nfimero de pasadas de
cerca conectado a un circuito correspondiente
de comparacidn, un contador de pasadas de
cerca, comectado a la salida del circuito de
comparacion del numero de pasadas, estando cow
nectada la salida de dicho contador de pasadas
de cerca al circuito de comparacidn del numerp
de pasgdas de cerca y, respectivamente a los
posicionadores del numero de pasadas y al cir-
cutto de eleccidn de los posicionadores deca=
dicos de cotasj; mandando la salida del contaw~
dor de pasadas de cerca los posicionadores

decadicos de la velocidad de trabajo de la
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miquina, comectados a un circuito 1l8gico de
mandlo de los elementos de velocidad de tram
bajo de la miquina~herramienta,

SEPTIMA = Por: Aparato de acuecrdo con
las precedentes reivindicaciones, caracteriza~
do tambien porque el dispositivo transductor
es del tipo rotativo y porque el sistema de
mando comprende una cremallera fija con relaeik
cidn a los desplazamientos del carro en la diw
receibn del eje considerado, que engrana con
un pifion conectado a la parte mvil del transe
ductore |

OCTAVA.=~ Por: Aparato segun las an=
teriores reivindicaciones, caracterizado ade-
mas porgue el sistema de mando comprende una
;uperficie lisa con relacibn a los desplazae
mientos del carro en la direccidn comsiderada
que establece contacto con una rueda de fric-
cidn conectada a la parte mSvil del transductor

NOVENA.~ Por: Aparato de acuerdo con
las reivindicaciones anteriores, caracterizado
porque el sistema meclnico de mando comprende
una cinta o hilo tendido y solidario en sus
extremos a una parte de la miquina fija con
relacibn a los desplazamientos del carro a lo
largo de la direccidn considerada, enrrollan-
dose dicha cinta o hilo alrededor de, por lo
menos, una parte de una rueda de friccidn
conectada con la parte mdvil del transductore

DECIMAe= Por " APARATO PARA EL POSI~
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E€IONAMIENTO PREVIAMENTE DISPUESTO DEL, CARRO PRIN-

CIPAL Y/O TRANSVERSAL DE LAS MAQUINAS~HERRAMIENTAS"

Todo ello, tal y como se describe en el
cuerpo de la Memoria precedente que consta de veinw
ticuatro hojas foliadas, mecanografiadas a dos es=
pacios por una sola de sus caras, a la que se acom-
paian otras de dibujos para la mejor comprension del
aparato @scrito,

Madrid, cuatro de ABRIL de mil novecien=
tos setenta y dos,

P.A, de GRAZIANO & Ci SQPOA.
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