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La presente invencién se refiere
a un dispositivo de posicionamiento de érganos mévi-
les, especialmente un carro o mesa de una miquina
herramienta o similar, con un tope por 10 menos.

5 En los dispositivos de posiciona-
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"seguridad respecto a la rapidez con que se detiene el movi-

-2

miento de esta clase es conocido prevér topes con palpadores
méviles que actuan sobre interruptores que por su parte des-
conectan el accionamiento para el desplazamiento de la parte
cuando el interruptor se acciona por el palpador (por ejemplo

DT-SP 1134 915). En esta clase de topes no existe ninguna

miento después de reaccionar el tope, es decir estéd indefini-
do cuanto se pasa la parte de una posicidén teérica prevista.

En miquinas con mando numérico es también
conocido averiguar eléctricamente una diferencia entre la .
posicidén conseguida y una posicién teérica y conducirla a la
unidad de mando con la finalidad de la correccién ( DOS
1 577 485). Sin embargo esta clase de tope es sblo empleable
en relacién con complicadas y caras miquinas de mando numéri-
co, .

El objetivo de la invencién es prevér un
dispositivo de posicionamiento con topes que actuan muy exac-
tamente, y es empleable sencilla’'y generalmente. Este esté
caracterizado porque como tope esté prevista una combinacién
de emisor que en los alrededores de una posicién tebdrica o de
tope de la parte ajustable, produce una magnitud que pasa por
cero y un servosistema gobernado por la magnitud y que origi-
na el posicionamiento. El tope puede actuar eléctrica o neumd
ticamente, y eventualmente también hidrailicamente. Un sobre-
pase indefino de la posicién tope estd imposibilitado median-
te el servo-efecto por el cual una parte se lleva en cualquiep
caso a su situacidén tope o tebrica. La exactitud con que se
consigue esta posicién depende sélo de la precisibén del emi-
sor o bien de la sensibilidad del servosistema. El1 servosis-

tema puede emplearse al mismo tiempo para la regulacién pro-
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piamente dicha de la parte, gobernindose un servomotor opsio=
nalmente bien mediante el emisor del tope o mediante un go-
bierno por programa o ciclo adjudicado a éste.

La invencién se aclara ahora con mis deta-
lle a base de algunos ejemplos de ejecucidn representados en
el dibujo.

La figura 1 muestra esqueméticamente el e~
quipo eléctrico de un tope,

La figura 2 muestra las magnitudes deriva-
das del emisor necesitadas &ra el gobierno,

Las figuras 3 y 4 muestran en seccién lon-
gitudinal y transversal respectivamente un mecanismo tope
con palpador mecénico,

La figura 5 muestra un dispositivo de posi«
cionamiento que actua como sistema copiador,

La figura 6 muestra una seccién transversal
esquemética de una parte del dispositivo de la Ffigura 5,

Y la figura 7 muestra esquemiticamente un
dispositivo para el gobierno de un ciclo de movimientos..

La forma de ejecucidén preferénte del dispo+
sitivo de posicionamiento, mostrada en la figura 1, presenta
un érgano mévil ajustable, por ejemplo una mesa de miquina 1|

que puede desplazarse en la direccién-X (flecha) mediante

un husillo 2, por un servomotor de corriente continua, rever:
sible, 3. BEn la parte 1 esté aplicada una parte de emisor 4
indicada esquemiticamente, por ejemplo un pequefio cilindro
de material conductor eléctrico y/o Perromagnético, que al
desplazarse la parte 1 llega a la zona de dos bobinas de me-
dida 6 simétricas, de un puente de medida, aplicadas a una

parte inmévil 5 de la méquina. El puente de medida se alimen;
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" de las bobinas 6 el puente estd equilibrado y no -aparece nin-

cia de la sefial B, o la sefial C reforzada, el srvomotor 3,

~4-

ta por un generador 7 con corriente alterna. La salida del

puente actia sobre un amplificador diferencial 8 cuya salida
se conduce a un demodulador 9. En la salida de este demodu-
lador aparece una sefial segin el diagrama A de la figura 2,

es decir en tanto la parte de emisor 4 estd fuera de la zona

guna sefial de salida. Si la parte de emisor 4 llega por un
lado a la zona de una bobina 6 e influencia a ésta, aparece
entonces una sefial de determinado sentido hasta que la parte’
4 se halla simétrica entre las bobinas 6 en una posicién to-
pe o tedrica. Al seguirse desplazando en el mismo sentido a~
parece una sefial dirigida contraria, porque ahora la influen+
cia prevalece sobre la otra bobina 6. Como muestra la figura
2 mediante elementos 1l8gicos no representados puede prgdncif-
se una seflal de disposicidn segin el diagrama B en tanto la
parte de emisor 4 se encuentre en la zona de influencia de
las bobinas 6, y el servomotor puede solo hacerse eficaz en
tanto aparezca una sefial segin el diagrama A. Ademis pueden
almacenarse los estados en cada caso al final de la zona de
influencia, como indica el diagrama C en la figura 2.

8i se alimenta la sefial A durante la efica-

éste accionaré al husillo 2 y desplazaré la parte 1 en tanto
obtenga tensibén. El sentido de marcha esti seleccionado de
manera que la parte 1 con la parte de emisor 4 se mueve en
cada caso hacia la posicién tope o tebrica, para la cual la
parte 4 se halla simétrica entre las bobinas 6 y no aparece-
ya ninguna sefial que gobierna el servomotor 3. La exacta po-
sicidn tope se consigue pués en cada caso si es necesario

por penduleo. Pueden conseguirse sin mas precisiones del or-
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' en un taladro 17 en una pared frontal de la carcasa. En el

den de 107> mm.

Las figuras 3 y 4 muestran un ejemplo de
jecucidn de un mecanismo tope con palpador, en el cual no

actua sobre las bobinas de medida una parte de emisor unida

directamente con la parte a posicionar. E1 mecanismo tope sir
ve por ejemplo para determinar la exacta situacién axial de
una cara frontal o frente radial de una pieza de trabajo 10
indicada en la figura 3. El palpador presenta un brazo de dos
piezas 1la, 11b con articulacidén 12 y espigas tope 13 a ambos
lados. El1 tope puede actuar a eleccién por ambos lados. La
parte interior 11b del brazo estd fijada a un soporte 14 que
esté alojado giratorio mediante el eje 16 en la parte supe-
rior de una carcasa 15. E1 movimiento lateral de la parte in-

terior 11b cilindrica del brazo esté limitado por su holgura

soporte 14 estld fijada una parte de emisor 4° que actua sobre
la otra parte de emisor 5, indicada sélo eséueméticamente,
con bobinas de medida 6 no mostradas, desplazadas lateralmen—
te. .

Con el soporte 14 estéd unida una varilla
18 que penetra libre en el interior de la carcasa entre dos
melles de compresién 19. Entre cada muelle 19 y la varilla
18 estéd intercalado un disco 20'que es desplazable a lo lar-
go de dos varilias guia 21. En un eje rotativo 22 con empufla~-
dura 23 accionable desde fiera estd fijada una-escuadra 24
que ataca entre uno de los discos 20 y la varilla 18 y con
ello hace ineficaz al muelle situado a la izquierda en la fi~
gura 4, mientras que el muelle situado a la derecha actua a
través del disco 20 sobre la varilla 18 y con ello mantiene

a ésta, al soporte 14 y al brazo 11 del palpador, en una Si-




10

15

20

25

30

za de trabajo 10 hacia el palpador. Tan pronto como en éste

tuacidén final izquierda, en la cual la parte de brazo inte-

rior 11 hace contacto a la izquierda contra la pared del tala:

dro 17. ELl sistema estd asi{ pretensado o bien desequilibrado,
pues la parte 4° se halla simétrica en relacién a ambos bobi-
nas de medida 6 cuando el brazo 1l del palpador se encuentra
simétrico en el taladro 17. El emisor est4 asf desequilibrado
en el estado de reposo pretensado, representado, y produce
una sefial de salida de determinade sentido.

La carcasa 15 con las partes descritas a=-
rriba esti montada sobre un carro 25 que puede desplazarse
mediante un cilindro de mando con émbolo 26, a través del vés
tago de émbolo 27, con el fin de aproximar el dispositivo to-
pe a la zona de la pieza 10 y retirarle de nuevo una vez efec
tuado el posicionamiento.

Como se menciona arriba el sistema tope eg-
té4 pretensado y desequilibrado en un determinado sentido, y
concretamente de manera que bajo el efecto de la presidén de
tope esperada de la pieza contra una de las espigas 13 dél
brazo palpador, se desplaza dede la situacibén asimétrica re-
presentada hacia la situacidén simétrica, o sea en la figura
4 hacia la derecha., Durante la medicién ocurre que el emisor
produce en su estado de reposo una sefial de salida de deter-

minado sentido, bajo cuyo efecto el servosistema mueve la pig

la pieza de trabajo choca contra el palpador, éste se mueve
desde la situnacién asimétrica, pretensada, hacia su posicidn
simétrica. Después de un eventual penduleo tiene lugar un

exacto posicionamiento, con el palpador exactamente en si si-
tinacidén central y la pieza de trabajo exactamente en su po-~

sicién tebrica. Si el palpador no estuviese pretemsado y el
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emisor no estuviese desequilibrado, sélo apareceria una sefial
de medida cuando la posicidn tope estuviese ya sobrepasada, y
tendria que efectuarse entonces una correccién hacia atrés,

no siguiendo el palpador una eventual sobrecorreccién hacia

atrés. Con ésto no estaria garantizado un répido penduleo a

la posicién cero o bien posicidén tedrica de la pieza de tra-
bajo.

Las figuras 5 y 6 muestran esquemiticamen-
te un empleo del dispositivo de posicionamiento en un mando
de seguimiento o mando copiador. En una mesa de méquina 1
desplazable mediante dos motores 30x y 30y, aéi como dos hu-
sillos 31x y 3ly estd unido con un soiorte 32 un emisor 33
con pares de bobinas de medida 34x y 34y dispuestas en cruz.
El emisor 33 se halla sobre un disco 36 que se puede accionar
por un motor 37 (Ffigura 6) con mimero de revoluciones ajustad
ble mediante un regulador 38, y que lleva una parte de emi-
sor 39 cilindrica, conductora eléctrica y/o ferremagnética.
Cada dos bobinas 34x y 34y estén conectadas en un puente segin
la figura 1, que actda sobre el servomotor 30x y 30y respec-
tivamente a través de un sermoamplificador 40x y 40y respec-

tivamente. Si la parte de emisor 39 se encuentra, segin la

figura 5, simétrica dentro de las bobinas 34x y 34y, cada mo-
vimiento de la parte 39 en relacién a las bobinas origina un.
desajuste de uno o de ambos puentes y con e€llo un arranque
del servomotor asociado que actua en el sentido de correc-
cibén. La mesa 1 seguiré por tanto exactamente el movimiento
de la parte 39 y al girar el disco 16 ejecutard un movimiento
circular como indica la linea de trazos en la figura 5. Este
mando de la mesa 1 puede servir por ejemplo para fresar una

ranura circular o cortar un taladro circular de una pieza de
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trabajo. Como se indica arriba puede comseguirse en ésto una
precisién muy alta. El mismo dispositivo puede emplearse paral
copiar otros movimigntos. La parte 39 puede por ejemplo guiar)
se a lo largo de una plantilla para copiar un contorno cual-
quiera.

La figura 7 muestra esquemiticamente otra
posibilidad de ejecucidn, estando designadas las parteé co-
rrespondientes lo mismo que en las figuras 5 y 6 y no descri-
biéndose con detalle. En la mesa de mdquina 1 estén aplicadasg
en este caso, ajustables en el sentido de las flechas indica-
das, a 1o largo de regletas de medida 4lx y 41y respectiva~
mente, partes de emisor o bien topes 39x y 39y respectivamen-
te, de material conductor y/o ferromagnético. Los topes 39
actién en cada caso sobre una parte de emisor 5x y 5y respec
tivamente con dos bobinas de medida segin la figura 1, y cadg
parte de emisor estéd enlazada con un servoamplificador 40x y
41y respectivamente, de los cuales cada uno actia sobre el
servomotor asociado 30x y 30y respectivamente, Los servoampll
Picadores estén enlazadog con un mando de ciclo 42 al cual
hacen eficaz e ineficaz los emisores. Si bien en la figura 7
los emisores 5x y 5y estén representados como si estuviesen

dispuestos sobre una parte de méquina comin, es claro que el

+

emisor 5x sigue los movimientos de la mesa 1 en la direccidn;
Y, con el £in de que éste permanezca siempre en la zona de
eficacia de los topes 39x, y que el emisor 5y sigue a la me-
sa 1 en la direccién-Y, con el fin de que éster permanezca
en la zona de eficacia de los topes 39y.

El gobierno se efectia de manera que un -
punto A de la mesa se mueve segin las flechas hacia.B, c, D

y luego retorna hacia A. En ésto los topés al hacerse efica-
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ces tp,am em cada caso el gobierno y dejan pendulear a la me~
sa 1 en una de las posiciones. Luego se hace eficaz por su
parte el mando de diclo y lleva a la mesa a la siguiente po-
sicién tope en la cual se hace eficaz de nuevo el correspon—
diente tope y lleva a la mesa a la posicién exacta.

Como ya se ha indicado pueden sustituirse
en todos los casos pricticamente los emisores eléctricos por
neumdtricos o hidradlicos, los cuales actuan bien directamen—
te sobre un servosistema neumético o bien hidradlico o, a
través de circuitos eléctricos, sobre uno o varios servomoto-
res,

Una esencial ventaja de los dispositivos
de flosicionamiento descritos consiste en que un ajuste fino
de los topes no tiene que efectuarse necesariamente mecénica-
mente, sino que puede efectuarse también eléctricamente me-
diante correspondiente ajuste de los puentes. BEs claro que
al ajustarse eléctricamente los puentes la’parte 4 (figura 1)
no tiene que hallarse ya exactamente simétrica entre las bobi
nas 6 para equilibrar el puente.

NOTA .~

Descrita suficientemente la naturaleza del
invento, asf{ como la manera de realizarlo en la préctica, ded
be jacerse constar que las disposiciones anteriormente indi-
cadas, son susceptibles de modificaciones de detalle en cuan-
to no alteren su principio fundamental; tambiéh se hace cons+
tar que el invento corresponde a una solicitud de patente
presentada en Suiza, n? CH 613/73, de fecha de 17 de enero
de el.973, acogiéndose por lo tanto a los beneficios que conq
ceden los Convenios Internacionales en vigor, siendo lo que

constituye la esencia del referido invento y por lo que se
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" 0 mesa de una miquina-herramiénta con un tope por lo menos,

~10-

solicita Patente de Invencidn por 20 afios en Espafia, sobre:
PERFECCIONAMIENTOS EN DISPOSITIVOS DE POSICIONAMIENTO PARA
ORGANOS MOVILES; caracterizéndose por lo siguiente:

12,- Perfeccionamientos en dispositivos de

posicionamiento para érganos méviles, especialmente un carro

caracterizados porque como tope se preve la combinacién de
un emisor que en las inmediaciones de una posicién tedrica o
tope del Srgano mévil produce una magnitud que pasa por cero,
y un servosistema gobernado por las magnitudes y que origina
el posicionamiento.

22,- Perfeccionamientos segin la reivindi-
cacibén 12, caracterizados porque se dispone un emisor eléc-
trico que gobierna a un servomotor de corriente continua re-
versible, o un emisor neumédtico que gobierna a un émbolo o
a un motor neumltico reversible.

32,- Perfeccionamientos segin la reivindi-
cacibn 228, caracterizados porque el emisor eléctrico presen-—
ta dos bobinas de medida conectadas en un puente, sobre las
que actua un cuerpo tope conductor y/o Fferromagnético.

' 4a,~ Perfeccionamientos segin la reivindi-
cacidén 13, caracterizados porque el servosistema es goberna-
ble a'eleccidén mediante el emisor y un gobierno de ciclo o
de programa, con el fin de gobernar a la mesa de la mlquina,
segin un programa predeterminado, por varias posiciones ted-
ricas o tope.

52,~ Perfeccionamientos segin la reivindi-

cacién 12, caracterizados porque el emisor presenta un palpa

dor mecinico que es mévil bajo el efecto de una fuerza de

tope, y forma péfte de un convertidor para la produccién de
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las magnitudes, y porque el emisor se desequilibra al estar
descargado el palpador, produciendo una magnitud de determi-
nado sentido que tiende hacia cero bajo la fuerza de tope.

62.— Perfeccionamientos segin la reivindi-
cacidn 52, caracterizados porque el palpador se pretensa e-
l4sticamente y dos partes de variador se desplazan de su po=-
sicién cero recipréca y porque las partes de variador son re-
gulables hacia la posicidén cero bajo la fuerza de tope.

72,- Perfeccionamientos seqin la reivindi-
cacibén 52 6 62, caracterizados porque el sentido de la posi-
bilidad de desequilibrio es preseleccionable, por ejemplo el
palpador es pretensable en sentido contrario.

82,~ Perfeccionamientos segin la reivindi-
cacibén 72,caracterizados porque se suspende mévil un palpa-
dor entre topes y porque se aplica a eleccién, un muelle con-
tra el palpador desde lados opuestos.

. 9a,-~ Perfeccionamientos Segin la reivindi-
cacién 82, caracterizados porque los muelles actuan cada uno
a través de un disco sobre una varilla del palpador y porque
un apoyo giratorio en el eje de la varilla, es girable a
eleccién entre cada uno de los discos y la varilla.

1023,~ Perfeccionamientos segin la reivindi-
cacién 12, caracterizados porque se preve un pésicionamiento
de efecto permanente, siguiendo un emisor constantemente a
un érgano mévil, mediante el servomando, y siguiendo con elld
la parte al érgano, copiando el movimiento del brgano,

112,~ Perfeccionamientos segin la reivindid
cacibén 102, caracterizados porque se disponen dos emisores
eficaces en dos direcciones de coordenadas, que actuan cada

uno sobre uno de dos servosistemas eficaces en dos direccio-




de posicionamiento para érganos méviles; tal y como queda sus

-12-

nes de coordenadas.

122,- Perfeccionamientos en dispositivos

tancialmente descrito en la presente Memoria e ilustrado en
los dibujos adjuntos.
Esta Memoria consta de 12 hojas escritas a
miquina por una sola cara.
Madrid, 47 ENE 1974
ZUMBACH ELECTRONIC-AUTOMATIC.
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