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Prioridad: Solicitud de Patente en Gran Bretafia,
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MEMORIA DESCRIPTIVA

Esta invencion se refiere a un aparato pare elimi-
NG ifnar rebabas de los extremos de los dientes de un pifidn ¥

mes particularmente pero no exclusivamente, a un aparato pa-

56 re eliminar rebabas de los extremos de los dientes de un pi~

’
fion de un conjunto de motor de arranque utilizado en vehicu~

108 GULOMOVILES.: = = = = = = = = = = - - ——— - - - -

Es un objetivo de la presente inveneidn proveer

-tal aparato de forma convenientge = « « = = = = = = - = - = o

10.

Segin lu presente invencidn se provee un aparato
para eliminar rebabas de los extremocs de los dientes de un
piﬁén, comprendiendo dicho aparato un conjunto receptor del
piﬁén que incluye una abertura para recibir el pifidn ¥y una
pluralidad de dedos en numero igual al numero de dientes del
15. pifidon, siendo dichos dedos, en servicio, movibles radialmen-

e hacia adentro hasta la cooperacién con partes de entre

los extremos de los dientes del piﬁén y estando perfilados

los extremos interiores de los dedos de forma gue cuando

sean movidos hacia la cooperacion con dichas partes de los
20. dientes del pifion constituyan un anillo que tiens una forma
interns complementaria de la forma externa de los disntes

del pifion, estando ademés previstos medios para determinar

un movimiento axial relativo entre dicho pifién y dicho con—
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Junto en ambas direcciones, por lo que dichos dedos elimina=-
rén, en servicio y con tal movimiento axial relativo, las re

babas de los extremos de los dientes del pifidn. = = = = = =

Preferentemente, cada dedo estd provisto de un te-
+0n que se extiende axialmente y que estd situado en una hen-
didura practicada en un disco, estando centrado este dltimq
sobre el eje de dicha abertura y siendo movible angularmente
con respecto & los dedos, extendiéndose cada hendidura longi~
tudinalmente en una direccion inclinsde con un dngulo, prefe-
rentemente no mayor de 7-1/22, respecto a la normel de un rs
dio del disco que pasa por uﬁ extremo de la hendidura, de
forma tal que el movimiento angular del disco determinard el

movimiento radial de dichos dedog. = = = = = = = w - - = = =

Convenientemente, el movimiento angular de dicho
disco es determinade por medios accionzdos por presidn de

FlUiA0s = = = = = = = = = = - - - - - —— - - -~ ———-

Deseablemente, dicho pifidn es axialmente movible
con resgpecto a dicho conjunto por medio de un par de gatos
accionados por presion de f1iido que actien en direcciones

axiales opuastas @ T M em e e oar o Em oam e e e e e e e e A e

La invencidn se describird ahora mds particularmen-

te con referencia a los planos anexos, en 1los cualesg: =« = = =

La Figura 1 es una vista por un extremo de una res-

lizacion de un aparato segun la presente inveneidon, = = = =
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La Figura 2 es una vista en seccién tomada a lo lar

go de la lfnea 2-2 de la Figura 1, ~ = - = = = = - - - - -

La Figura 3 es una vista parcial del aparato ilus-

trado en la Figura 2, y — = = = = = = = = = = = = = — = = — -~

La Figura 4 ilustra un circuito neumdtico utilizado

conjuntamente con el aparato ilustrado en las Figuras 1 a 3. -

Con referencia mds particularmente a las Figuras 1
y 2 de los planos anexos, se ilustra en los mismos un apara-
to para la eliminacién de rebabas de los extremos de los dien
tes de un pifién de un conjunto de motor de arranque, utiliza-
do en vehfculos automéviles. Tales piliones se fabrican por me
dio de extrusidn a la que sigue un proceso de mecanizado que
deja rebabas en los extremos de los dientes del pifin. Hasta
ahora, estas rebabas se han eliminado por prensado del pifién
por medio de una matriz meciza. Sin embargo, este proceso no
he tenidc demasiado é%ito, dado que las dimensiones de cada
pifién varfan ligeramente y por lo tanto o bien la matriz no
elimina todas las rebabas o bien el pifién se pega en la ma-
triz. Ademds, un extremo (a saber el extremo delantero o de
ataque cuando el pifién estd en servicio) de los dientes del
pifién es normalmente achaflanado y como resultado de ello di-

cha matriz no elimina las rebabas de este extremo. = = — - -

El aparato ilustrado en las Figuras 1 y 2 compren-
de un conjunto 10 receptor del pifién que tiene una abertu~-
ra 11 dispuesta, en servicio, o para recibir un‘piﬁ6n 12. El
conjunto 10 receptor del pifién comprende un tambor 13 y un

disco 14 que estd montado en un extremo axial del tambor 13
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para realizar un movimiento angular con respecto &l mismo. La
abertura 11 estd prevista coaxialmente en el tambor 13 y el
disco 14. Una pluralidad de dedos 15 (segun lo que se ilus-
tra, se proveen diez de tales dedos) estd montada en rapuras
16 practicadas en dicho extremo axisl del tambor 13. Los de-
dos 15 estdn espaciados equiangularmente alrededor de la a=-
bertura 11 y estos dedos 15 pueden moverse radialmente haclia
adentro, de forma que cooperen con partes de entre los extre-~
mos de los dientes del pifidn, en servicio. Los extremos inte-
riores de los dedos estén perfilados de forma que cuando se -
muevan hacla la oooperacién con dichas partes de log dientes
del pifidn formen un anillo (como se ilustra més particular—
mente en la Pigura 1) que tisne un perfil interno complemen—
tario del perfil externo de los dientes del pifion. Cada dedo
15 estd provisto, junto & su extremo exterior, de un teton

17 que'se extiende axialmente y que estd situado en una hen~
didura 18 practicada sn el disco 14. Cada hendidura 18 se ex~
tiende longitudinalmente en una direccion inclinada con un pe
quefio dngulo (deseablemente, este angulo no sobrepasa los
7-1/22) respecto a la normal de un radio del disco 14 que pa-

ga por un extremo de la hendidura 18 = = = = = = = « = = = =

Asi, el movimiento angular del disco 14 con respec-
to al tambor 13 en una direccion provocara que los dedos 15
se muevan radialmente hacia adentro o radialmente hacia afue-
3 segﬁn la direccion del movimiento angular del disco 14.Tal
movimiento angular del disco 14 puede estar determinado por

unos medios accionados por presion de fluido en forma de un
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gato neumatico 19. Para ello el extremo libre de una varilla
20 del pistdn del gato 19 estd acoplado al disco 14 junto =
su circunferencia por medio de una articulacidn 21. La arti-
culacion 21 esta acoplada pivotantemente, por su primer ex-
tremo, al extremo libre de la varilla 20 del piston y esté

acoplada rigidamente, por su otro extremo, a2l Aisco 14. = - =

Se proveen también medios para determinar un movi-
miento axial relativo entre el pifion 12 y el conjunto 10 re-
ceptor del pifidn en ambas direcciones, por lo que los dedos
15 eliminaran, en servicio y durante dicho movimiento axial
relativo, las rebabas de los extiremos de los dientes del pi-~
fidn. Preferentemente, tales medios son en forma de un par de
gatos hidraulicos 22 y 23 que actian en direcciones axiales
opuestas. Bl gato hidrdulico 22 estd montado de forma tal que
con su actuaciodn el extremo libre de la varilla 24 del pis-
ton del gato 22 coopere con el extremo axial del piﬁén 12 que
queda contiguo al disco 14, de modo que musva un extremo de
los dientes del pifion axialmente mis alld del filo contiguo
de los dedos 15. Sin embargo, el accionamiento del gato hi-
dréulico 22 no saca completamente al pifidn 12 de la coopera-
cidén con los dedos 15. El gato hidraulico 23 esti montado en
un conjunto 25 que estd acoplado al otro extremo axial del
tambor 13 y la varilla 26 del piston del gato 23 estd forza-
da hacia una posicién inoperativa por medio de un resorie 27
de compresién. Tl extremo axial libre de la varilla 26 de

piston del gato 23 tiene montado éncima un vastago 28 que 68—
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t4 forzado por un resorte 29 de compresidn en la dirececion

hacia el gato hidrdulico 22. El gato hidrdulico 23 estd pre-
visto para moverse en una direccion tal que el vastago 28 co-
opere con el otro extremo axial del pifidn 11, de forma que
mueva el otro extremo de los dientes del pifidn mis alld del
otro filo de los dedos 15. Sin embargo, con el movimiento
exial inicial de la varilla 26 del piston del gato hidrduli-
co 23, ol vastago 28 coopera con el piiidn 12 y el resorte 29
Se comprime. La razon de la provisién del véstago 28 forzado

por resorte quedard patente a continumcion. — = = = = = = = -

Con referencia ahora mis particularmente a la Figu-
ra 3-de los planos, se ilustra en la misma el extremo libre
de la varilla 24 del piston del gato hidraulico 22 y un man-
guito 30 estd montado en la varille 24 del pistdén jumto 2 su
extremo axial libre. Bl manguito 30 estd provisto, en cada
uno de sus extremos axiales, de unz superficie 31 y 32 de le-
va que esta dispuesta para cooperar con los 6rganos accionado
res 33 y 34 de un par de vélvulasr35 y 36, respectivaments,
de conmutacion o imersion. Las valvulas 35 y 36 de conmuta=
cion estdn montadas en relacidn fija con respecto al conjun—
to 10 y estas valvulas de conmutacidn formen parte de un cir-
cuito de mando neumdtico ilustrado mis particularmente sn la
Figura 4. Los organos 33 y 34 de accionamiento estén forzados
por resorte hacia la varilla 24 del pistdn y la Figura 3 ilus
tra el manguito 31 en una posicidn en la que la varilla 24
del pistdn estd iniciando su retraccidn, halldndose la super-

ficie 32 de leva en una posicion en que estd a punto de dejar
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el Organo 34 de accionamionto, = = = = = = = = =~ = = = - -

Con referencia ahora mis particularmente a la Pigu~
ra 4 de los planos anexos se ilustra en la mismsa un circuito
de mando neumatico para accionar el gato hidrdulico 23 segiun
la posicion del gato hidraulico 22. Se suministra fluido hi-
drdulico al gato 23 desde un compresor 37 accionado neumdti-
camente. Bl compresor 37 es accionado por aire suministrado
a través de una tuber{a 38 de suministro desde unz bomba 39
a traves de una valvula 40 de mando. Como se ilustra en la
Figura 4, el drgano 33 de accionamiento de la valvula 35 de
conmutacion es tocado por la superficie 31 de leva mientras
que la valvula 35 de conmutacién estéd en su posicion de for-
zada por resorte. En este momento, la valvula 40 de mando es-
t4 en una posicidn en la cual la tuberia 38 estd conectada
con la atmosfera habiendo sido desplagzada por el aire suminis
trado por lu bomba 39 a través de la valvula 35 y la tuberia
42, Asi, ge permite la retraccidn de la varilla 26 del gato
hidraulico 23 durante la extension de la varilla 24 del pis~
t6n del gato hidrdulico 22. Cuando la varilla 24 del piston
se ha extendido hasta una posicidn en la cual la superficie
32 de leva ha entrado en contacto con el organo 34 de accio-
namiento de la valvula 36 de conmutacion, habiendo adoptado
previamehte la védlvula 35 de conmutacion su posicién de for-
zada por resorte despues del abandono del organo 33 de accio=

namiento por la superficie 31 de leva, la valvula de mando es

‘movida hacia la derecha en la Figura 4 por medio del aire su-

ministrado por la bomba 39 a través de la valvula 36 y la tu-
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ber{a 41 de forma que conecte el compresor 37 a la bomba 39
a través de la tuberia 38 y provoque asi la extension de la
varilla 24 del piston del gato hidraulico 23. De esta forma,
en servicio, se efectia el movimiento en vaiven del piston
12 con resgpecto a los dedos 15. Debe observarse que se apli-
ca fldido hidréulico & una presidn relativamente baja al ga-
to hidrdulico 22 de forma que la extension de la varilla 26
del pistdn del gato hidrdulico 23 es posible debido a la pre-

8i6n superior suministrada al Qltimo. = = = = = = = = = — = =

En servicio y suponiendo que los dedos 15 estan en
une posicidn retraids y que ol gato hidraulico 22 esta tam-
bién en una posicidn retraida, se introduce un pifion 12 en
la abertura 11 del conjunto 10 rsceptor, del piﬁén. Cuando el
operario del aparato cierra un dispositivo (no ilustrado) de
geguridad del aparato, esto provoca un accionamiento del ga-
to neumdtico 19 para mover el disco 14 angularmente con res-
pecto al tambor 13 que, a su vez, provoca gque los dedos 15 se
mievan radialmente hacia adentro husta la cooperucidn con los
dientes del pifion. Ia extension de la varilla 24 del pistdn
se inicia entonces en la direccidn hacia el pifidn 12 por su=

ministro de fluido hidrdulico a baja presidn para el gato 22.

El pifion 12 es asi presionado contra el véstago 28 cargado

con resorte mara comprimir el resorte 29 y las rebabas de uno
de los extremos de los dientes del pifitn se eliminan por me-
dio de dicho ‘primer filo de los dedos 15. Durante este movi-

miento de la varilla 24 del piston, la tuberia 38 de suminis-
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tro se ha abierto a la atmdsfera y se efectua el movimiento

en vaivén del pifion 12 por accionamiento del cireuito de man-
do, como se ha descrito anteriormente. Durante la extension
de la varilla 26 del pifion se eliminan las rebabas del otro
extremo de los dientes del pifion por medio de dicho otro fi-
lo de los dedos 15. Al acabarse la operacion de eliminacion
de rebubas, cuando se vuelve a abrir dicho dispositivo de se-
guridad del aparato, se suministra aire al gato 19 para hacer
que el disco 14 se mueva angularmente en la direccion opues~
ta y esto determina el movimiento de los dedos 15 radialmen-
te hacia afuera. El pifidn 12 es sacado del conjunto 10 recen-
tor del pifidn y se introduce un nuevo pifion con 1o cual se

repite el clclos = « « = = = = ~ e R

La provisién del véstago 28 forzado por resorte ga-

rantiza que un pifidn 12 introducido en el conjunto 10 recep-
tor del pifion tope siempre con el extremo axial libre de es-
te vastago 28 y esto mantiene el posicionado correcto del pi-

fion 12 sn el conjunto 10 receptor del pifdhe = = = = = = = ~

N O T A

Se declaran de novedad y propiedad para Espafia, sus

territorios y plazas de soberanfa, las siguientes: — - = - -

REIVINDICACTIONES

1.~ Aparato para eliminar rebabas de los exbtremos

de los dientes de‘un piﬁén, caracterizado porque comprends un
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conjunto receptor del pifion que incluye ung abertura para Tre=
cibir el pifionm vy una pluralidad de dedos en numero igueal al
numero de dientes del pifidn, siendo dichos dedos, en servi-
cio, movibles radialmente hacia adentro hasta la cooperacién
con partes de entre los extremos de los dientes del pifidn y
estando perfilados los extremos interiores de los dedos de
forma que cuando sean movidos hacia la cooperacidn con dichas
partes de los dientes del piﬁén constituyan un anillo que tig
ne una forma interna complementaria de la forma externa de
los dientes del piﬁén, estando ademas previstos medios para
determinar un movimiento axial relativo entre dicho pifién y
dicho conjunto en ambas direcciones, por lo que dichos dedos
eliminaran, ¢en servicio y con tal movimiento axial relativo,

las rebabas de los extremos de log dientes del pifion. ~ — = =

2.~ Aparato segin la reivindicacidn 1, caracteriza-
do porque cada dedo estd provisto de un tetdn que se extien~-
de axialmente y que astd situasdo en wuna hendidura practicada
en un disco, estando centrado este ultimo sobre el eje de di-
cha abertura y siendo movible angularmente con respecto a los
dedos, extendiéndose cada hendidura longitudinalmente en una
direccidn inclinada con un éngulo respecto a la normal de un
radio del disco que pasa por un extremo de la hendidura, de
forma tal que el movimiento angular del disco determinard el

movimiento radial de dichos dedoS8e = = = = = ~ - - . = - -

3.~ Aparato segin le relvindicacidn 2, caracteriza-

do porque el dngulo de la inclinacion no es mayor de 7=1/29.-
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4.- Aparato segin la reivindicscidn 2 o 3, carac-
terizado porque dichos medios accionados por pregidn de flui-
do estan previgtos para determinar el movimiento angular del

diBC0e = = = = = @ = - w - - - .= - - .- - -

5.= Aparato segﬁn cuglquiera de las reivindicacio-
nes anteriores, caracterizado porque logs medios para determi~
nar el movimiento axial relativo entre dicho piﬁén y dicho

conjunto comprenden un par de gatos accionados por presién

de fluido que actuan en direcciones axiales opuestas. = — = —

6.~ Aparato segun la reivindicacidn 5, caeracteri-
zado porque los gatos son susceptibles de trabajar sobre el

piiion para moverlo con respecto a dicho conjunto. = — = - - -

7.- Aparato segin la reivindicacidén 5 o 6, carac—
terizado porque un par de levas estdn asociadas con uno de
los gatos pura ser moviles con los mismos, y un par de val-
vulas de conmutacidn de un circuito de mando del otro £a.50
puseden cooperar selsctivamente con las correspondientes le-
vas para controlar el movimiento de dicho otro gato, de for=-

3 (] ) K » ’
me que provoquen, en servicio, el movimiento de vaiven del

piﬁén. T R R e e o e e = -

8.~ Aparato segin la reivindicacidn 6, caracteri-
zado porque uno de los gatos tiene una varilla de pistdn a
la qus e8ta fijado un Véstago forzado por resorte paru coope-

rar con el piiidn, en Bervicics = = = — = - - -

9.~ "APARATO PARA ELIMINAR REBABAS DE IOS EXTREMOS
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DE LOS DIENTES DE UN PINON", = = = = = = = = = = = = = = = —

Todo ello conforme se describe y reivindica en la
presente memoria, que consta de trece hojas, foliadas y me-
canografiadas por una scla de sus caras, y de dos léminas de

dibujos que la ilustran.

e BARCRLONA, 25 IR 1077
‘ P. A M. CURELL SUROL
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Por Peder
Firmado: M. Ludevid
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