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En la práctica ocurre frecuentemente que en una 

p&saa de trabajo tengan que ta llarse dos o más roscas que 

deben ser perfectamente coaxia les0 Este problema no puede 

resolverse utilizando machos de rosear o terra jas. En los  

tornas automáticos reinan en la  zona de trabajoi donde -  

tienen que utilizara® varios 'útiles en un c ic lo  de mecani­

zación para tornear superficies lisa s  (c ilin d r ica s , piar* 

naas sónicas o p er fila d a s), unas condiciones muy apretadas 

en cuanto a l espacio. Por tanto, es prácticamente imposi­

ble prever a l l í ,  sobre un carro transversal o sobre un ca­

rro de movimientos perpendiculares, más de un aparato de 

peine de roscar, cuyo ú t i l  rea liza , gobernado por platos 

g iratorios  de levas, movimientos longitudinales en la  di­
rección  del eje geomátrico da la pieza de trabajo, en ca­

rreras de roscado y carreras de retorno, y movimientos trang 

versales para e l avano® y e l  retorno del ú t i l .  Por tanto, 

no existe posib ilidad de rea lizar dos o más roscas en la 
pieza de trabajo sin cambiar sata de postura. Además, hay 

que tener en cuenta que para e l  funcionamiento de cada apa­

rato da peíne de roscar es necesario que los  platos de le ­
vas, en particular lo s  que están destinados a l gobierno de 

loa movimientos longitudinales, sean accionados en un rég i­
men de revoluciones determinado respecto a l husillo  para 

la  pieza de trabajo, para lo  cual es necesaria la existen­

cia d® una unión de accionamiento de una realización  co -
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El invento 30 basa en el problema de crear una 

máquina roscadora automático de peine que baga posible ta 

lla r  doa o más rascas en una pieza de trabajo, sin cambiar 
esta de postura. Además, as aspira a lograr una estructu­

ra que ahorre espacio, con nno.s costos constructivos reía«â
tivamente bajos, en especial costos en árganos en la  unión 

de accionamiento entre el husillo  para la  pieza de 'trabajo 

y las levas de mando del o de los  aparatos de peine de ros 
cor.

En una máquina roscadora automática de peine con 
un husillo  para la  pieza de trabajo debe resolverse este 

problema porque en un plato portaútil, que puede ser aceio 

nado de forma giratoria en torno a un eje  geométrico que 

Interseca en ángulo recto , e l  eje de giro del husillo  para 

la pieza de trabajo, esta sujeto a l menos .un aparato de 
peino de roscar en al que un portaútil de peine está guia­

do en un alojamiento de aparato para la realización  de mo­

vimientos longitudinales en dirección ra d ia l'd e l plato por 
ta ú til, y de movimientos transversales en la dirección del 

citado eje geométrico, y en e l que un árbol soportado en e l 
alojamiento de], aparato lleva un organo de leva para e l go­

bierno de los  movimientos longitudinales y un órgano de le ­
va para e l gobierno de lo s  movimientos transversales, por­
que ex iste , además, una unión de accionamiento entre dicho
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árbol del o de cada aparato de peine de roscar y e l husi— 

l io  para la pieza de trabajo, y porque existe un disposi­

tivo 9 accionado por motor, para e l movimiento del plato 
portaútil en la d irección  de su eje  geométrico.

En cuanto al estado de la técnica se hace re fe ­

rencia a la  Memoria de la Patente Estadounidense 3-435 .498 . 

Esta memoria ilustra  y describe una maquina-herramienta uni 

versal, en la que una pieaa de trabajo e3 sometida, mien­

tras esta sujeta en un primer portapiezas, a una primera 

serie do me cañizaoiones, es recogida después por un segun­

do portapiezas y trasladada a la zona de trabajo de unos 

ú t ile s  llevados por un revo'lver de e s tre lla . Entre estos 

ú t ile s  se encuentran machos simples, cuyo accionamiento de 
giro aa realiza con medios de accionamiento montados en e l 

revólver. Sin embargo, se encuentra también un sujetador pa 
ra un maoho de roscar o para una terra ja , con medios para 

o l  accionamiento g iratorio  y para e l  avance longitudinal 
en un sentido o en el o tro . En esta máquina fa ltan , en cam 
b.lo, por completos

a) un aparato de peine de roscar, ta l como e l que 
se ha definido antes;

b) ©1 d ispositivo accionado por motor para e l  mo 
viral en to ds.l revólver en la d irección  de su eje de avance,

y

o) una unión de accionamiento entre un árbol (que

25-11-72 4 -
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pertenece al aparato de peine de roscar que fa lta ) y e l hu­
s i l l o  para la pieza de trabajo*

El dibujo adjunto representa un ejemplo de r e a li­
zación del objeto del invento» mostrando?

Eas figuras 1, 2 y 3, un alzado fron ta l, un alza­
do la tera l y una vista en planta de la máquina roscadora -  
automática?

lo  figura 4, una sección horizontal parcial se­
gún la línea IV-IV de la figura 1, en la que están ilu stra ­

dos, a escala aumentada, detalles de un aparato de peine 

de roscar y su unio'n de accionamiento con e l husillo  para 
la pieza de trabajo;

la figura 5, una sección parcia l según la línea 
y-Y de la figura 4 ;

la figura 6 , una sección parcia l según la línea 
VI-VI de lo figura 1} en la que están ilustrados, a escala 

aumentada, detalles del accionamiento de un árbol de man­

do y de un dispositivo para e l  avance (graduación) de un 
plato porta-útil, y

la figura 7, en parte un alzado la tera l y en par­
te una sección transversal a la figura 6 .

Sobre una bancada 1 de máquina está dispuesto un 
cabezal 2, m  e l que está dispuesto un husillo  3 para la 

pieza de trabajo; este husillo  está equipado con un man­

d r il de sujeción 4 y es accionado por un motor e léctrico
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5 mediante un accionamiento de correa 6 , 7, 8 , Sobre la 

bancada 1 está conducido un carro longitudinal 9 , da mana­

ra que puede ser desplazado en una dirección paralela a l 

e¡Ja de giro X del hu,sillo 3 para la pieza de trabajo» So­

bre este carro longitudinal 9 está conducido un carro -  
transversal 10, de manera que puede ser desplazado en una 

dirección perpendicular a l e je  de giro antes citado. Este 

carro transversal sn su parte superior está realizado como 

soporte 10a, sobre cuya parte 10b (figuras 4 y 7 ) ,  c i l in ­

drica hueca y sobresaliente hacia adelante, está apoyado 

un plato portar!til 11, de manera que puede ser girado en 

torno a un eje  Y que interseca en ángulo recto a l eje  de 
giro del hu sillo  3 para la pieza de trabajo. Mediante un 

dispositivo de avance, que ha de describirse aún, e l  plato 
portaútíl 11 puede ser avanzado (graduado) en pasos de, por 
ejemplo, 602„

Sobre e l lodo delantero del plato p ortsú til 11 
están sujotos ahora, en e l  ejemplo de rea lización  mostra­

do,, juntamente con p o r t á t i le s  tales como los  indicados 

con e l número 1P, en loa que están sujetas una cuchilla 

do torno 13 on cada uno, dos aparatos 14 de peine d® ros­

car que presentan un ú t i l  rosoador 15 o 15o. Mediante e l 

nvanoe del plato portaútíl 11, los diversos ú t ile s  pueden 

sor colooaüo''! en posición  de trabajo en la pieza de tra­

bajo A. Se sobrentiende que en e l  plato portaútil 11 po-

-  6
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dría montarse tambie'n, por ejemplo» un portaútil equipa­

do con un macho de roscar, y que se podría variar a volun 

tad según la 3 necesidades la secuencia de los  ú tile s  que, 
uno tras otro» entran en funcionamiento.

Para e l  gobierno de los movimientos de los ca­

rros 9 y 10 con e l plato portaútil 11 esta'n previstos o'rga 
nos de leva 16 y 1? que tienen un asiento f i j o  sobre un 

árbol de mando 18 y q$e están indicados solamente de fo r ­

ma completamente esquemática. El p e r f i l  del plato de le ­
vas 16 es explorado por una palanca de exploración 19» so 

portada en la bancada 1 , que actúa sobre un ca rr il 20 su­

je to , de manera que pueda ser ajustado en sentido longitu 

dinal, en s i carro longitudinal 9 ? un muelle 21 tiende cons 

tantamente a desplazar e l carro longitudinal hacia la dere 

cha (figura 1 ). El árgano de levas 17 -un tambor de levas­
es explorado por una palanca de exploracián 22, soportada 
en la bancada 1 , que actúa sobre el lado trasero del carro 

transversal 10, un muelle 24 tiende constantemente a tirar  
de áate hacia atrás.

El árbol de mando 18 está soportado en e l basti­
dor do soporte la , sujeto en uno de los  lados frontales de 

la bancada 1 , que lleva también mioro-Interruptores e léc ­

tr icos  119 que sirven para e l gobierno de funciones auxi­
lia res  y que son accionados por levas I 20j o iertss levas 

de este tipo están sujetas, de forma ajustable, en la c ir

-  7 -25—11-72
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1 3 4cunferencia, en un tambor 118 que tiene asiento f i jo  so- 
bre e l árbol de mando 18; otras están sujetas, por ejem­
plo, en e l cuerpo del tambor de levas 17.

El accionamiento del árbol de mando 18 se real! 
zb por el motor 5 mediante un accionamiento de correas, al 
que pertenecen las poleas escalonadas 25, 26 y la correa 
27 y, además, mediante un árbol de transmisión 28, 28a y 
un accionamiento de tornillo sin fin  29, 30. Entre los 
sectores 28, 28a del árbol de transmisión está insertado 
un embrague de garras 31 que mediante el varillaje 32 pue­
de ser desembragado a mano, por ejauplo, al ajustar la ma­
quina, después de lo oual el sector 28a del árbol, y con 
él e l árbol de mando 18, puede ser girado a mano median­
te una manivela enchufada en el extremo cuadrado.

En la realización representada, los aparatos 14 
de peine de fosear presentan, cada uno, una caja 33, e ĵ® 
ta al plato portaútil 11 mediante pernos roscados 32, en 
ouyo lado delantero está realizada una vía de conducción 
que discurre en la dirección radial del plato portaútil 
11. En esta vía está conducida, de manera desplazable, 
el ala 3#a de un órgano 34 en forma de I>, cuya otra ala 
34b tiene una vía de eonduoción paralela al eje del plato 
portaútil 11. En esta está conducido un carro 35 en el que 
está fijado un sujetador 36 para el ú til de peine de ros­
car 15 (ó 15a). En la oaja 33 del aparato está soportado
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un árbol auxiliar 37? sobre e l  que están asentados fijamen­

te un tambor de levas 38 con ranura curva 38a, un plato ae 

levas 33 con ranura curva 39a y una rueda dentada cónica 40. 

la  ranura curva 38a es una leva de avance longitudinal para 

5 e l  ú t i l  correspondiente 15 (ó 15a) y en desarrollo tiene un 

curso en forma de diente de sierra? es explorada por un per­

no 41 que tiene asiento f i j o  en e l  ala 34a? la  ranura curva 

39a es una leva de levantamiento para e l  mismo ú t i l  15 
(o' 15a) y ae compone de dos sectores concéntricos y dos sec- 

10 toras de unión (figura 5)? es explorada siempre por un perno

42 que tiene asiento f i j o  en e l  carro 35o
El árbol 37 ael (o ae cada) aparato de peine de

roscar 14 tiene que girar durante oada periodo de trabajo de 
este aparato a una velocidad constante que está en una r e -  

15 lacio'n adecuada predeterminada con la del husillo  3 Para 10 
pieza de trabajo. Por tanto está prevista una unión corres­
pondiente de accionamiento, de la siguiente forma. El husi­

l lo  3 para la pieza de trabajo, mediante un engranaje de rue­

das cónicas 43» 44, un árbol intermedio 45 y un engranaje de 

SO ruedas cónicas 46, 47, acciona un árbol de entrada 48 en un 

engranaje de ruedas de cambio? las ruedas de cambio del mis­

mo están indicadas con 49, 50. Mediante un árbol 51 y una pa- 

reja de piñones 52, 53, s i  accionamiento es transmitido a un 

árbol articulado telescópico 54? dentro de la oaja de sopor- 

2$ te 10a, que pertenece a l carro transversal 10, e l  acciona-

25-11-72
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miento es transmitidos mediante un engranaje de ruedas co - 

nicas 55» 56 y un embrague de garras 57 desembragable, a un 

árbol de transmisión 58, que es coaxial a l plato portantil 

11 y lo  auraviesa» y finalmente mediante una rueda dentada

conloa 59, asentada en e l  extremo delantero de este árbol, 

a la rueda dentada cánica 40, que tiene asiento f i j o  sobre 

e l  árbol auxiliar 37» El embrague de garras 57 solo está 

embragado cuando uno de los  aparatos de peine de roscar 

14 se encuentra en la posición  de trabajo? de e llo  se ocu­

pa un electroimán 60, cuya alimentación está gobernada me­

diante elementos adecuados para e l lo ,  a los  que pertenece 
'uno de los  m icro-interruptores 120,

Para e l  avance por pasos del plato portaútil 11 
está previsto, en e l  ejemplo de realiaaoion mostrado, un 

dispositivo en e l  que está montado, sobre la oaja de so­

porte 10a, que pertenece a l carro transversal 10, un b lo ­

que con un motor e láotrioo 61 y un engranaje de to rn illo  
sin f in  62. Una correa 63 pasa por una polea 64, que está 

asentada sobre e l  árbol de salida de este bloque, por una 

polea de desvlaoíon 65 y en una ranura de una parte esca­

lonada del plato portaátil 11. La polea de desvlacio'n 64 

está soportada en uno de los extremos de un balanoín 65, 

soportado en la oaja ae soporte 10a, cuyo otro brazo lleva 

una uña de bloqueo 66 y está unido a un electroimán de ac­

cionamiento. Al estar en marcha e l motor 61 y a l estar ae-

25-11-72 -  10 -
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tívado e l  eleotroimán 6? (ambos gobernados mediante una de 

las levas 120 y e l miera-interruptor 119 asociado, es decir, 

en dependencia de la posición de giro del árbol de mando 18), 

la correa 63 está tensada mediante la polea 65, y la uña de 

bloqueo 66 s© encuentra en sxi posición  inactiva; a conse­
cuencia de e llo  se gira e l  plato portaútil 11» Inmediata­

mente después se desactiva de nuevo e l  electroimán; la uña 

de bloqueo 66 engrana entonces en una de las muescas de en- 
clavamiento 68 que existen en un plato de enelavamiento 69 
sujeto en e l  plato portaútil .11,

En funcionamiento, e l  árbol de mando 18 realiza 

una revolución para un c ic lo  completo de mecanización en 

una pieza de trabajo. En este caso, dicho árbol gobierna 

e l motor e léctrico  61 y e l  electroimán 67 para e l  avance 

(graduación) del plato portaútil 11 y e l electroimán 60 para 

embragar y desembragar e l  embrague de garras 57; con sus 

órganos de levas 16, 17 gobierna además los  movimientos lon­

gitudinales y transversales del plato portaútil 11 y, por 

tanto, de los  ú t ile s  montados en él»

En aste oaso, para un ú t i l  de peine de roscar 

15 ó 15a que se encuentra en posición de trabajo, los  mo­

vimientos transversales representan, uno tras otro , e l  avan­

ce rápido hacia la pieza de trabajo, e l avance constante 

para aumentar la profundidad del corte y e l  retroceso rá­

pido después-de completar e l tallado de la rosca; a l avance

25-11-7?. -  11
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constante para aumentar la profundidad de corte o la  pene­

tración en la pies» de trabajo le  están superpuestos, para 

un Uoil 15 o IJb} lo s  movimientos que son generados por 

las levas 38a, 39 del aparato de peine de roscar y que son 

repetidos to a n te  varias revoluciones de las partes 37,

385 39 del aparato de peine. En cada una de estas revolu­

ciones g® realisans una tras otra, las operaciones siguien­
tes 8

a) e l  ú t i l  es acercado rápidamente, en la pequeña 

distancia a, a la-pie-as de trabajo mediante la  leva 39aj

b) a l in ic ia r  «1 corte en 'la  pieza de trabajo sé 
desplaza en-sentido paralelo a l eje geométrico de la  p ie­
za de; trabajo- mediante la  leva 38a de avanoe longitudinal}

o) mediante la leva 39a de levantamiento se levanta 
de la pieza de trabajo en la magnitud aj

d) mediante un sector empinado de la leva 38a se 
vuelve a desplazar rápidamente a la  posición  de partida.

Es evidente que la altura de paso de la rosea ge­
nerada queda determinada por la inclinación  del sector an­

tes citado bajo b) de la leva 38a de avanoe longitudinal y 

por la relaoiám de revoluciones entre e l  árgano de levas- 

38 (por tanto, del árbol auxiliar 37) y del husillo  3 para 

la  pieza de trabajo} por consiguiente, puede variarse in tro­
duciendo otra pareja de ruedas de cambio 49, 50. El avance 

originado por e l  árgano de levas 17 tiene que ser igual a

12 -
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cero durante la última (o ya la penúltima) revolución de .

I ®8 Pa^ « ^  37, 38f 33 del aparato de peine, para que la 
rosca originada sea perfectamente c ilin d r ica e

Oon la máquina rascadera automática descrita 

pueden ser talladas también en una pieza de trabajo, con 

una sola operación de sujeción juntamente con mecanizacio­

nes usuales de torno,, dos roscas,, por ejemplo, una rosca 
in terior  y otra exterior, estando gobernado de forma com­

pletamente automática todo e l  alelo de funcionamiento*

Esta solicitud , que corresponde a la  presentada 
en Suiza, e l  30 de Septiembre de 1971,-bajo e l  n£„ 1423O/71 

se acoge a loa beneficios del artícu lo 51- del vigente estatu­
to sobre Propiedad Industrial» -

-  BE.TVTNI)! PACIONES -  •

lo s  puntos de invención .propia y nueva, que se 
presentan para que sean objeto- de e s ta .so lic itu d  de Patente 

de Invención, en España, por VEINTE años, son los  siguien­
tes!

1 » - Máquina rascadera automática da peine con un

■*' 13
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husillo  pera la pieza de trabajo, caracterizada porque en 

un plato portaú til, que puede ser accionado de forma gira­

toria  en torno a un eje geométrico que interseca en ángulo 

recto e l  eje de giro del hu sillo  para la pieza de trabajo, 

esta sujeto a l menos un aparato de peine de roscar en e l  
que un portaútil de peine está guiado en un alojamiento de 

aparato para la rea lización  de movimientos longitudinales 

en dirección  radial del plato p ortaú til, y de movimientos 

transversales en la dirección  del citado eje geométrico, y 

en e l que un árbol soportado en e l alojamiento del aparato 

lleva un organo de levas para e l mando de los movimientos 

longitudinales y un órgano de levas para e l  mando de los  

movimientos transversales, porque ex iste , además, una unión 
de accionamiento entre dicho árbol del o de oada aparato de 
peine de roscar y e l  husillo  para la pieza de trabajo, y 

porque existe un d isp ositivo , accionado por motor, para e l 

movimiento del plato portaútil en la dirección  de su eje 
geométrico„

2o— Máquina rosoadora automática de peine según 
la reivindicación  1, con una bancada, caracterizada porque 

e l  plato portaútil está apoyado de forma g ira toria , pero 

inmóvil en sentido ax ia l, sobre un soporte que pertenece al 

d ispositivo accionado por motor, en e l  que este soporte está 

dispuesto sobro un carro transversal cuyos movimientos son 

gobernados por un órgano de levas asentado sobre un árbol

25-11-72 14 -
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de mando accionado por motorj y porq.ua a la unio'n de ac­

cionamiento entra e l  husillo  para la- pieza de trabajo y 

e l árbol del o de cada aparato de peine de roscar perte- 

neoen un árbol de transmisión que atraviesa e l  plato -  

portaútíl y está apoyado, coaxialmente con respecto a 

dicho p lato , en e l  soporte, uri árbol articulado telescó­

pico y un engranaje de ruedas de cambio dispuesto sobre 

la bancada»
3«« Máquina rosca dora automática de peine se-? 

gún la reivindicación 2, caracterizada porque entre e l  

árbol de transmisión y e l  árbol articulado está montado un 

dispositivo de embrague embragable y desembragable, estan­

do previstos medios que hacen que este dispositivo de em- ' 

trague este embragado únicamente cuando e l  plato portaútíl 

ooupa una posiolo'n de maniobra en la que e l aparato de pe i­

ne de rosear o uno de los  aparatos de peine de roscar-se 

encuentra en poslclán de trabajo# .

•4 » -  Máquina rosoadora automática de peine# 

la l  y como se ha descrito en la memoria que ante- 

oede representado en los  dibujos que se acompañan y para los 

fines que se han eepeolfioado.

-72 15
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Esta so lic itu d  consta 

tas a máquina por una sola cara,
Madrid,

PJU

de d iecise is  hojas e s c r i-

-1 D S C ,  1972
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