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Ta invenciém se refiere a un aparato alimenta-
dor eutomitice de barra para una miquina herramienta
con un cabezal fijo que existe desde hace mucho tiem-
po. Un ejemplo representativo del mismo es la patente

Se Egtadowmidense nfmero . Recientemente se



5e

10,

156

20,

25,

30,

n.‘:i: i‘&;‘_lg

-2 -

ha desarrollado ungparato alimentador automdtico de barrs con
un cabezal mévil., La patente Britdnica ndmero g€
puede citar como ejemplo representativo de dicho aparato.

El tipo clésico de aparato alimentador de barra utilizg
do para una miquina herramienta con wn cabezal mévil est4 pro-
visto de un interruptor eléctrico para hacer retroceder un em-
pujador desde su posicidn adelantada en la que el empujador es-
t4 en contacto de accionamiento., Por lo tanto, cuando las lon-
gitudes de los materiales en barra son diferentes, o cuando
las longitudes de los productos varidn, se mueve el inberrup-
tor eléctrico citado., No obstante en esta estructura results
difieil ajustar el desplazamiento del interruptor citado. Por
1o tanto, solamente se ha llevado a la préctica cuando se te-
nién que fabricar productos principalmente cortos.

En el tipo clésico de aparato alimentador de barra, ade
més, el empujador ha consistido en uwna barra de empuje unida
a una seccibn de wnidn por medio de un perno., Ademés, existen
dos tipos de mAquina herramienta: los tipos de girc a derechad
¥y a izquierdas; por lo tanto, ha sido necesario preparar dos
Juegos de empujadores para los tipos de giro a derechas y a iz
quierdas. Para introducir un material en barra desde la sec~
cién de almacenamiento del material hasta la seccifm de guia
en el tipo clésico de aparato alimentador automitico de barra,
se ha habilitado wma seccibn céncava en una placa de leva,que
permite que el material en barra se introduzca a través de &s-
ta seccién cOncava, mientras se han preparado empujadores parg
cada didmetro de material em barra. Por consiguiente, existe
wm defecto de que se tienem que preparar muchas placas de leva
para materiales en barra de diferentes didmetros. Esto ha su-

puesto un inconveniente desde un punto de vista econbmico.
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En el tipo clésico de aparato alimentador automético
de barra, ademés, el mecanismo impulsor se ha utilizaedo simul-
téneamente para desprender el empujador de un materigl en ba-
rra, Bsto lleva consigo imprecisién de trabajo.

Ademés, en el aparato clédsico, la seccibn de guia ba-
jo 1a cual se guia el empujador con un material en barra no hg
estado provisto de un mecanismo conveniente para evitar la 05+
cilacibn.

Eete invento facilita el control desde el puntoéde
vigta mencionado anteriormente reemplazando el desplazamiento
del empujador ea un mecanismo de movimiento circuler de sin-
cronizacibn. Ademés, se utiliza una pieza de fijacibn entre lag
barra de empuje y la geccién de unién para poder trabajar con
un empujador en una maquina herramienta del tipo de giro a de-+
pechas 0 a izquierdas.

Adicionalmente se wtilizan placas de cubo aleméis de
la placa de leva y S€ habilita una seccibén céncava convenien-
te que combina las secciones céncavas de éstas placas para in:
troducir un material en barra deade la seccifm de almacena-
miento a la seccibn de guia.

Ademés se utiliza un mecanismo de btransmisifm inde-
pendiente para desunir el empujador de un material en barra.

Pinalmente se propone un dispositivo de preferencia

para evitar la oscilacifbn, que abre y cierra la seccibn de

gula.
El invento se refiere a un mecanismo de alimentacifn

automitica de barra gue sé puede utilizar ampliamente en un
tormo automdtico del tipo 1lamado de cabezal desplazable en
el que se desplaza el cabezal, en un tormo automAtico del tipp

de cabezal fijo cuyo cabezal es fijo y miquinas similares,
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u otras méquinas herramientas de éstos tipos, y otros apara-
tos. El mecanismo de alimentacibén de barra de estos tipos tie-
ne un bastidor horigontal normalmente sostenido por una colum-
ng como cuerpo de sustentacién del aparato. Como mecanismo
principales sostenidos por este bastidor: el liamado mecanismo
extractor que extrae materiales en barra de su seccién de al-
macenamiento hasta la sececlén de gula de los materiales en ba+
rra, el llamado mecanismo transmigor y empujador que enviag a
unga miquina herramienta o aparato similar el material en barra
extraido en 1la citada seccibn de gufa, el llamado mecanismo
desprendedor que desune 1los materiales en barra del empujador
y otros mecanismos,.

Ta figura 1 es una vista frontal general del aparato
alimentador automético de barra donde se incorpora €l inven~-
to.

La figurs 2 es una vighta general de cogtado Cel apara-
t0 alimentador aubtomitico de barra donde se incorpora el in-
vento,.

Las figuras 3 y 4 son, respectivamente, una vista de
costado a mayor escala y wna vista frontal en seccién a mayor
escala del mecanismo extractor de elementos en barra citado.

Las figuras 5,6 y 7, som vistas esquemdticas que ilus-
tran la estructura del empujador.

Las figuras 8 y 9 ilustran los mecanismos de control
que controlan las posiciones adelantadas y atrasadas de los
materiales en barra, la posicién de ajuste del par motor
seguido a la inicimecién del trabajo, y otros desplazamientos
del empujador.

Las figuras 10 y 11 son, respectivamente, una vista

frontal en seccilbn a mayor escala y una vista en seccibn su~

perior a mayor escala que ilustra el detalle de la estructurs
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para mover el mecanismo degprendedor.

Las figuras 12 y 13 ilustran el detalle de funciona=-
miento del brazo basculante.

Las figuras 14 y 15 son vistas esqueméticas que ilustran
el mecanismo de movimiento alternativo del empujador.

La figura 16a, figura 16b, figura l6c y figura 16d son
vigtas esqueméticas que ilustran el detalle del funcionamien-
to del empujador. O sea, la figura 16a ilustra el estado ini-
cigl de enviar o transmitir un material en barra M hacia el
husillo de una méquina herramienta después que el material
en barra M se ha introducido en la seccién hueca 36 del tubo
trensmisor 35 y la secci6n del extremo trasero delmaverial
en barra M ha sido captada por la seccibn de ufieta 41 en ol ex
tremo del empujador 40,

La figura 16b ilustra el estado en que el restodel ma-
terial M es empujado hacia la parte trasera del aparato ali-
mentador cusndo se ha slcanzado el limite de trabajo.

La figura 1l6c ilustra el estado en gue cae el material
restante empujado de la seccién de uiieta 41.

La figura 164 ilustra el esftado en que el nuevo material
en barra M es captedo y oprimido contra la seccibfn de uiieta
41.

con relacién a los dibujos y de un modo més particular
con relaci6n a la figura 1 y la figura 2 de los mismos, se
ilustra una pluralidad de columng 1 gue se utilizan para 505-
tener un bastidor horizontal 3. Sobre wa bandeja 5 se almaceg
nan materiales en barra, mientras que 10s mecanismos 2 extraen
1os maberiales en barra uno por uno de la bandéja 5 introdu-

ciéndolos en wn tubo transmisor 35, ilustrdndose cinco meca-

nismos en la figura 1. Un cuadro de mandos 38 provisto en wna
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una fila sobre el carril 6, y un eje extractor 10 que esté

columna 1 aloja un mecanismopara el mando a distancia del movi
miento de wn empujador de material en barra del aparato segin
el invento. El1 motor ML se utiliza para mover el mecanismo 2
gque ha extraido materiales en barra; el motor M2 mueve al em-
pujador para transmitir materiales en barra; y el motor M3
es un motor de desunién o desprendimiento para desunir 1los ma-
teriales en barra del empujador. La referencia 102 indica un
mecanismo de control gque se describird mis adelante; la refe-
rencia 105 indica el llamado mecanismo de retencién y suel ta
del material que combina un material con el empujador o sepa-
ra uno del otro; la referencia 174 indica uma seccibn de fun-
cionamiento que sedescribiréd més adelante con detalle; la refg
rencia 218 indica un canalizo por donde se pulsan los materie-
les restantes; y la referencia 215 indica un microinterruptor
para activar el motor de transmisi6n ML después de confirmar
la expulsién de los materiales restantes.

Tas figuras 3 y 4 ilustran el detalle del mecaulismo men
cionado que extrae materiales en barra. Un soporte tubtular 4

se sostiene sobre el bastidor mencionado 3; un carril 6 se ha

bilita sobre la bandeja mencionada 5 para recibir maberiales
en barra; una placa de retén 8 se habilita en paralelo con el

carril 6 para situar una pluralidad de materiales en barra en

L

provisto de un cubo 11 con un tormillo 12 gire sostenido sobr

el soporte tubular 4., Avm cuendo se habilitan cinco de los me:
canismos mencionados 2 a intervalos apropiados, solamente se
deseribird uno de estos mecanismos puestos que todos ellos
tienen la misma construccibn, Una placa de leva redonda 14
ge monta sobre el cubo 11 por medio de un tormillo 17 y ests

provista de una pluralidad de secciones cbnecavas 15a, 15bess.
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15x de diémetros diferentes gobre su circunferencia. Parte del
cubo 11 estéd formado con el mismo didmetro que la placa de le-
va 14 y esté provisto sobre su guperficie exterior de por 1o
menos una de las secciones céncavas 13 del mismo didmetro que
¢l mayor de los diémetros de una pluralidad de secciones cbncal
vas 158 15D ... 15X previstas sobre la placa de leva 14.Ade-
rds, parte de la misma estd provista de una ranura de muesca
16 para facilitar el acoplamiento del eje 10 con el cubo 1ll.
Una guia 7 rodea el dismetro exterior de la placa de leva 14,
dejando we pequefia holgura entre las mismas. La seccibn infe-
rior de la gufa 7 se fija sobre elsoporte tubular, rientras
que su geccibn superior se une firmemente a la placa de retén
8 por medio de pernos 9, Un tubo transmisor 35, sostenido
por el soporte tubular 4 en la seccibn inferior de la guia 7,
es de seccibn hueca ecircular que sirve como cangl de transpors
te de materiales en barra. Una reda dentada 18 se mouta s0-
bre el eje extractor 10 por medio de un tormillo 19; una cader
na 23 acopla la rueda dentada 18 al eje de salida 21 del motor
de extraccibfm M, y wmas palancas 24 ¥ 24‘para hacer funcionar
w interruptor fijo al eje de salida 21 del motor de extrac~
cibn Ml se utilizan sobresaliendo por encima de la cadena 23.
En el soporte 20 del motor de extraccitn ML se habilitan mi-
crointerruptores 25 ¥ 26 y el circuito del motor ML se abre

para detener al motor ML cuando el microinterruptor 25 se po-

H

ne en contacto con la palanca de gsccionamiento del interrupto
24, mienttas que el motor de desprendimiento 0 desunibn men-
cionado M3 se pone en marcha cuando el microinterruptor 26se
pone en contacto con la palanca de accionamiento 24{ Un sje
27 gira en el pastidor 3 y una placa 29 tapa al tubo 35. La

placa 29 se utiliza para evitar que oscile el material en ba-
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rra dentro del tubo 35 y esta placa es el dispositivo preferi+
ble para evitar las oscilaciones. Un brazo 28 se habilita con
la placa 29 para evitar oscilaciones en la seccifn inferior,
y una seccién céncava 301 se habilita en la seccibn superior
de su base, mientras que una seccién de acoplamiento 302 se

habilita en la seccién inferior. En el eje 27 hay previsto m

muelle de recuperaciém 30 y se refuerza de forma que parte del

mismo se pueda poner en conbacto con la seccién de acoplamiens
to 301 mencionada y su otra parte se pueda poner en contacto
con el bastidor 3 para abrir la placa 29 que evita oscilacio
nes del tubo 35. Un eje giratorio 31 se habilita en una parte
del bastidor 3; una pieza de accionamiento 32 se habiiita os-

cilantemente sobre el eje giratorio 31 por medio de una palan

ca de sustentacifn 305, y una muesca 308 provista enm wtm lado
de una palanca de accionamiento 307 se acopla con una palanca
de sustentacién 310 prevista em la pieza de accionamiento
32, mientras gue una muesca 309 previgta en el otro lado se
acopla con la sececién céncava 301 del brazo de accionamiento
28,

Resultars evidente que lo expuesto a continvacibn se
podri entender por la descripeién anterior, Para alimentar
un material en barra correspondiente a 15x de una plurali-

dad de secciomes céncavas de la placa de leva 14, por ejemplg

-

1a seccifn cbncava 13 del cubo 11 se combina con la seccibn
cbneava 15x% de la placa de leva 14, Esta combinacibn se pue-
de establecer aflojando el tornillo 17 para permitir que la
placa de leva 14 gire y fijando la placa de leva 14 sobre

el cubo 11 por medio del tornillo 17 cuando la geccibn chnca-
va mencionada 15x queda inmediatamente por encima de la sec-
cién cbéneava 13. En &ste estado, todas las demds secciones con

cavas de la leva 14 quedan blogueadas por el cuerpo del cubo
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11. Cuando el motor ML gira en este estado, la cadena 23 fun-
ciona, el eje 10 gira, y cuando la seccién céncava consisten-—
te en la seccibn cbéncava mencionada 13 y la seccidn céneava
mencionada 15x%, una gobre otra, coincide con el intervalo
entre el carril 6 mencionado y la placa de retén 8, el mate-
rial en barra en el extremo inferior del carril 6 se introdu
ce en la seccibncénecava duplicada mencionada. AdemAs, cuando
el eje de extraccibén 10 gira, la seccién céncava duplicada
mencionada (13, 15x) se desplaza a la posicién inferior, ha-
ciendo que el material en barra descienda. No obstante, en
este momento el tubo 36 no estd cerrado por la placa de evi-
tacién de oscilacién mencionada 29, segin se describird més
gdelante. Al mismo tiempo, el material en barra siguiente se
mueve a la posicién inferior sobre el carril 6 a pesar de que
por accién de la circunferencia exterior del cubo 1l no pue-
de penetrar en las secciones céncavas de la placa de leva 14,
Ademés, cuando la seccién convexa de la leva 33, f2 ja sobre
el eje 10 oprime al brazo 28 en sentido descendente cmira

el muelle 30, el tubo 35 se cierra. Entonces, cuando la palanm

ca 24 hace que funcione el microinterruptor 25, el motor ML
ge detiene y la palanca 24 se pone en conbacto con el micro-
interrruptor 26, haciendo que funcione el motor de despren-
dimiento M3, Ulteriormente, la barra mecanizada se introduce
en la seccién hueca 36 del tubo 35 segln se describiréd més

gdelante o es expulsada como material restante y se pone en
contacto con el microinterruptor 25, haciendo que: se ponga en
marcha el motor Ml. Ademés de ésto, un dispositivo que se des

cribird més adelante hace que funcione el eje 31, asl como

la pieza de accionamiento 32 y la palanca de accionamiento

307, con lo que la palanca de accionamiento 307 ase desacopla

de la seccitncbncava 301 sobre la base del brazo de acciona-



e

10.

15.

20.

25

30.

mencionado, Como motor transmisor M2 se ubiliza un servomotory
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miento 28 y el brazo de accionamiento 28 y la placa 29 que evi:
tg oscilaciones abren el tubo 36 por medio el resorte 30. Mien|
tras tanto, el mecanismo funciona de nuevo para extraer mate-
rial en barra que cae desde la seccién superior del tubo 36.
A continuacién se describe el empujador de material en
barra representado en las figuras 5,6, y T. La referencia 40

indica un empujador que consiste principalmente en una barra

cién hueca 36 del tubo 35 mencionado, Asi, la seccibén hueca 36
sirve como seccibn de guia del material en barra y del empuja-
dor 40. El némero 61 indica un eje trasero acoplado ccn la seg
cién trasera de la barra empujadora 44, y una seccibn cbéncava
62 se encuentra en una parte de la misma, £l nfmero 63 indica
un conector de cadena que detiene ambos extremos de una cade-
na 66, que se describira més adelante, y los ntimeros 04 ¥ 65
indican secciones convexas en dos etapas previstas en sus prog
vimidades. Ta cadena mencionada 66 se acopla sobre la rueda
dentada delantera 74 y la rueda dentada trasera 191, segin

se ilustra en la figura l, vy es impulsada para moverse hacia
delante o hacia atrgs por la aceién del motor transmisor M2

montado en las proximidades del mecanismo de control 102

Pn la seccitn de tornillos 54 prevista en la gececibn
delantera de la barra de empuje 44 se habilitan dos secciones

de canal 56 en direccién axial. Una pieza de fijacidn cilindr

|-

ca 43 se puede adaptar sobre la seccibn de tornillo 54, habi-

1itando dos secciones sobresalientes 58 hacia el extremo delal

|13

tero de la pieza de fijacibm 43, eXistiendo secciones sobre-

galientes 59 dirigidas hacia el interior a partir de las sec-

P

ciones sobre salientes 58 que se acoplan con la seccifn de cg

empujadora 44, introducida con movimiento alternativo en la sec
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nel mencionado 56, Un muelle 60 se introduce entre la pleza
de fijaci6n 43 y la barra de empuje 44. En la cara del extre-
mo trasero de la seccién de unién 42, una seccién de muesca 57
ge puede acoplar con las gecciones sobresalientes mencionadas
58. Un agujero pasante 50 de pequeflo didmetro se encuentra en
1a geccifn delantera de la seccifn de unibn 42, ¥ unagujero
pasante 50’de gran di4metro se forma en la seccibn trasera

junto con el agujero pasante 50 de menor digmetro para permi-
tir que la seccién de tomillo 54 se introduzca en el mismo.
Una barra de conexiibm 47 atraviesa el agujero 50, uniéndose
giratoriamente la seccibn de cabeza 51 de gran difmetio de la
misma en la etapa formada entre los agujeros pasantes 50 ¥
505 y se ensambla de tal modo que se puede sujetar una bola 53
entre 1a parte cébneava 52 prevista en la seccifn de cabeza 51
y la seccién céneava 55 prevista en ol extremo de la seccién
de tornillo 54 de la barra empujadora 44 y se suprime de un

modo apropiado por medio de un muelle 60 al mismo ticmpo. La

referencia 41 indica una seccifn de utieta, cuya seccién delan;
tera ostd provista de una seccifén cémcava 41 ’formada para
permitir la adaptacitn de material en barra, y un oxtremo de
horquilla 46 esta formado por dos canales longitudinales 56,
jntroduciendose un extremo de la barra de conexién 47 en el
agujero 48 previsto en su extremo tragero para acoplarse con
la seccién de uiieta 41 por médio de un pasador 49.

Resultara evidente que 1o expuesto a continuacibn,’
se podré entender por la degcripeién enterior. En um tipo
cl&sico de empujador, la barra de empuje 44 y la seccibn
de unibn 42 se conectarian directamente por un tornillo. Como
existen dos direcciones de giro a derechas y & izquierdas
del eje de unaméquina herramienta automidtica, se ha de fener
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en consideracién la mano del hilo de rosca del tormillo. O
sea, si el tornillo tiene un hilo de rosca de mano inadecua~
da, se aflojard. Por lo tanto, ha sido necesario preparar dos
juegos de empujadores para direcciones a derechas y a izquier+
das de un tornillo. EL presente invento, Ilas secciones sobre-
salientes 58 en el extremo delantero de la pieza de fijacifn
43 se acoplan con la seccifn de muesca 57 de la seccibn de
unién y son oprimidas por el muelle 60 y, por otro lado, las
gecciones sobresalientes 59 se acoplan con la seccifm de ca-
nel 56 de la barra de empuje 44, cuando la barra de empuje 44
y la pieza de fijaciém 33 se combinan entre sf. Por 10 tanto,
wa sola clase de empujedor es suficiente cualquiera gue sea
la direccién de giro de una méquina herramienta automitica.
En las figuras 8 y 9 la referencia 102 indica un me-
canismo de control segtn se ha indicado anteriormente. Un en-
granaje 75 y una rueda dentada frontal 74 se montan sobre el
eje de salida 73 del motor transmisor M2 que se monta en la
geceibn delantera del bastidor 3 por medio de una brida 70.
Fl némero 76 indica una placa que se fija el bastidor 3 por
pernos Tl, y la referencia 78 indica otra placa que se fija
s la placa 76 por una pluralidad depernos 77. Entre las pla-
cas 76 y T8 se habilitan ejes 81,84 y 86. El eje 81 estd
provisto de un engranaje 79 y un engranaje 80 que engranan
con el engranaje mencionado 75. El eje 84 estd provisto de
un engranaje 82 y un engranaje 83 que engranan con el engrang
je 80 mencionado. E1 eje 83 esté provisto de un engranaje 85
que engrana con el engranaje 83 mencionado y dicho eje 86 es
t4 provisto ademds de abrazaderas 87, 89 y Ol en uno de sus
extremos y abrazaderas 96 y 98 en su otro extremo, egtando

provistas las abrazaderas 87, 89, 91, 96 y 98 de brazos de
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_gorios, por 10 que su descripcifn se omite en la presente me-
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contacto 88, 90, 92, 97 y 99 respectivamente. En la placa 78,
por otro lado, van montados microinterruptores 93, 94y 95
que funcionan por la accibn de los brazos de contacto mencio-
nados 88,90 y 92, mientras que en la placa 76 se montan micro-!
interruptores 100 y 101 accionados por los brazos de contacto
mencionados 97 ¥ 99. Los brazos de contacto efectivos y sus
microinterruptores se ajustan de forma que funcionen una vez
por cada clclo de movimiento de transmisifn de un meterial

en barra.

Lo gque sigue se podré comprender por la descripzifn an-
terior. Cuando funciona el motor transmisor M2, la rucda den-
tada delantera T4 gira. Entonces la cadena 66 se mueve segun
se ha descrito anteriormente, haciendo que gire la rueda den-
tada trasera 191 y que el empujador 40 se mueva a 10 .argo
del tubo de transmisién 36 a través del conector de cadena
mencionada anteriormente 63. Por otro lado, el eje 86 funcio-
na sinerénicamente por medio del engranaje 75, el engranaje
79,6l €je 81, el engranaje 80, engranaje 82, el eje 84, el eje
83 y el engranaje 85 del mecanismo de control 102, por lo que
ol funcionamiento entre cada brazo de contacto y cads micro-
interruptor se efectua en sincronismo con el movimiento del
empujador mencionado. £1 funcionamiento causado por el con-
tacto de cada brazo de contacto con cada microinterruptor se
efectua como sigue. No obgtante, el brazo de contacto 88 ¥

el microinterruptor 93 se wtilizan para hacer funcionar acce=-

moria descriptiva.
cuando el extremo de wna barra mecanizade M, introdu-
cida en la seccifm de ufieta 41 del empujador 40 ha llegado

a la posicifm de comienzo de mecanizacién de la barra, ¥y cuan
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do el material se ha puesto en contacto con la herramienta de
corte v el tope para determinar la posicidén del material em
barra despuds de haber pasado por el interior del husillo de
una mAquina herramienta automético. El brazo de contacto 90
se pone en contacto con el interruptor 94, haciendo que se
acople el embrague de la maquina herraﬁienta para comenzar la
mecanizacibn, enviindose entonces una instruccién para cambiar
¢l par motor de tramsmisién del motor transmisor M2. El inte-
rruptor 95 del brazo de contacto 92 que se acopla con elmismo
se ajustan de tal modo que el empujador 40 pueda avanzar para
acoplarse en la posicidn de limite de mecanigacifn’ del material
en barra M. Cuando el interruptor M3S que detecta la libera-
cifn del plato de la mAquina herramienta automatica que se
describiréd mis adelante y el interruptor 95 mencionado fun-
ciona, el motor transmisor M2 del empujador 40 invierte su mar
cha., Cuando los brazos de contacto 97 y 99 se acoplan con
los interrupbores 100 y 101, funciona un solenoide cuya ilus-
tracifn se ha omitidd, haciendo que gire el eje 31 mencionado
anteriormente, que el brazo 28 funcione debido al proceso
anterior, haciendo que se abra la placa contra oscilaciones
29, ¥ que se abra el tubo de transmisién 36. Ta placa contra
oscilaciones 29 cierra el tubo de transmisibén 36.

Entonces, el mecanismo gue conecta un material con el
empujador o separa el empujador de los materiales restantes,
0 sea, el mecanismo llamado de retencién y liberacibn de mate
rial 105 se describe a continuacién, Tomando como referencia
la figura 10 y la figura 11, se observaréd que la referencia
M3 indica un motor con un engranaje de reduccibn, la referen-
cia 106 indica un permo previsto en el soporte del motor 107

fijo sobre el bastidor 3, y la referencia 108 indica un eje




)

10.

15,

20,

25

30,

- 15 =~

de salida que est& provisto de un engranaje 110. E1 n@mero 111
indica un engranaje que gira sobre el eje fijo 113 montado go-
bre el soporte del motor 107 por un cojinete 112. E1l engranaje
111 engrana con el engranaje 110. La referencia 115 indicg
ung placa de leva que v4 montada en el engranaje 110 por un
tornillo 114. La referencia 117 indica un engranaje sujeto porx
una chaveta 120 sobre el eje giratorio 119 previsto en el so-
porte del motor 107 montado en un cojinete 118, El engranaje
117 engrena con el engrasnaje 110 igualmente. Bl extremo de la
barra de conexifn 122 se fija por un pasador 121 en la posi-
cibn excéntrica delcuerpo del engranaje 117, La barra de conet
xién o biela 122 se utiliza, seglin se describiréd mAs adelante
para hacer funcionar el mecanismo que permite el movimiento
alternativo del empujador. E1 ndmero 131 indica un bruazo bas-
culante cuya base se fija al bastidor 3 por un pasador 132,

y un rodillo 133 gira por médio de un pasador 134 en una parte
del mismo, El rodillo 133 se pone en contacto con la placa de
leva mencionada 115,

La referencia 135 indica de un modogeneral una estructni
ra que se conecta con el mecanismo 105 para retener 0 sgoltar
material y consiste en una unibn 136, una barra 137, una baja
de muelle 140, una unién 143 y medios similares, conecténdose
un extremo de la unibn 136 para girar con el extremo del bra-
z0 basculante 131 mediante un pasador 144, estando provistos
su otro extremo de w taladrc roscado que se une a la secéi&n
roscada 137a de la barra 137 de tal modo que se pueda ajustar
la longitud. La mordaza 137Tb en el extremo de la barra 137 pu

de deslizarse en la seccibébn hueca formada en la caja de muell

LU £

144, y esté provista de un muelle 141, La seccifn roscada
137a de la barra 137 y el taladro roscado de la unibn 136 se
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ajustan entre sf, pudiéndose ajustar la presién del muelle 141l
La referencia 142 indice un pasador de conexién entre la uniln
143 y la caja de muelle 140, y el pasador 145 es un pasador
que une giratoriamente la unifn 143 con el brazo basculante
147 segin se describird mis adelante, La referencia 148 indicg
una seccién de cojinete prevista en el elemento de bastidor 3j
la referencia 149 indica un eje giratorio que gira sostenido
por la seccién de cojinete 148, y el pasador 158 es un pasa-
dor que detiene al eje basculante 147 y al eje gifatorio 149,
Los ntimeros 150 y 151 indican permos previstos en el cuerpo

del brazo basculante 147, y las referencias 153 indice un mue-
lle que se tensa entre elperno 152, fijo al elemento de bas-
tidor 3 y el perno citado 15, Por lo tanto, el muelle 153 =<-
aétua para poner al rodillo previsto en el brazo basculante

mencionado 131 en contacto constante con la placa de leva men;

cionada 115, tirando constantemente del brazo basculante 147
hacia la derecha, segln se observard en la figura 11, y al
mismo tiempo, actda para retener el mecanismo 105 con el fin
de sujetar o soltar material constantemente en estado de li-
beracibn.

Ta referencia 163 indica un brazo superior fijo al otro
extremo del eje giratorio 149 por un pasador 159, monténdose
una gufa 164 sobre la cara inferior empleando un perno 165.
La referencia 166 indica una ufleta de trinquete superior in-
troducida en w agujero sin numerar previsto en la guia 164,
y su protrusién se puede ajustar por medio de wn tornillo de

ajuste 167, Ia referencia 155 indica un eje giratorio sosteni

do para girar por la seccién inferior 148b del cuerpo del co-
jinete 148, fijéndose una palanca 156 pof medio de un pasador

160 gl extremo del eje giratorio 155, acopléndose una seccifn
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cbncava pasante 156a, prevista en el otro lado de la palanca
156, con el pasador mencionado 150. La referencia 168 es um
brazo inferior que se fija en el otro extremo del eje girato-
rio 155 mediante un pasador 161, introduciendose una ufieta de
tringquete infarior 171 en un agujero sin numerar en su cara sul
perior fijandose por un tornillo de ajuste 172, con 1o que se
puede ajustar su protrusién., La gufa 164 y la uffeta de trinque
te superior 166, previstas sobre el brazo superior 163, pueden
penetrar en la seccién hueca 36 del tubo de transmisién memcig)
nado 35 desde la parte superior de dicho tubo de transmisibn
35, mientras que la gufa 169, la ufieta de trinquete irferior
161 y demés elementos previstos en el brazo inferior 168 pue-
den penetrar en la seccién hueca 36 a través de un sgujero (no
ilugtrado) previsto en la parte inferior del tubo de trnsmisié
35. |

Las referencias 127 y 129 indican microinterruptores
provistos en las secciones superior e inferior del soporte 107
que se utilizan para detener el motor M3. Las referencias 126
y 128 indican bases de interruptor, El ntmero 124 indica una
abrazadera prevista en un exbtremo del eje giratorio mencionado
119, y el némero 125 indica un brazo de contacto previsio en
1la abrazadera 124, Lo que sigue se podré comprender por la deg
cripeién anterior, Cuando gira el motor de desprendimiento M3,
el eje de salida 108 y el engrenaje 110 giran simulténeamente,
Entonces, el engramnaje 117 y el eje giratorio 119 giran, asi
como la abrazadera 124 y el brazo de contacto 125, Si el brazo
de contacto 125 gira a izquierdas (segin indica la flecha b)
(figura 10), haciendo que funcione el microinterruptor 127,
cuando el engranaje 126 gira a derechas, el motor M3 se detie-

B

ne. Por el contrario, si el brazo de contacto 125 gira a dere~
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chas, 0 sea en la direccién que indica la flecha (b) y el mo-
tor de desprendimiento M3 gira en la direccibn que indica la

flecha "b" y se pone en contacto con el brazo de contacto 129
cuando el engranaje gira a izquierdas, ¢l motor M3 se detiene,
Poér otro lado, si el engranaje 117 gira, el movimiento excén-
trico del pasador 121 hace que la biela 122 funcione, con 10

que se efectlia el movimiento altermativo del empujador que se
deseribiréd més adelante,

Ademés, de esto, si gira el engranaje 110, girard el
engranaje 111, también girard la placa de leva 115 que va mon
tada sobre el engranaje, basculando el brazo basculante 131
alrededor del pasador 132 a través del rodillo 133, y el brazo
basculante 147 gira a través del pasador 14 alrededor del eje
giratorio 149,

Con relacibn a las figuras 14 y 15, los ntmeros 180

vy 181 indican soportes previstos en las proximidades de la seq

14

cibn del extremo trasero del tubo transmisor 35; la referen-
cia 182 indica una barra que se degliza sobre los sopcries del
tubo transmisor 180 y 181, y la referencia 183 indicz una pla
ca de buje o casquillo fijo sobre el bastidor 3 por medio de
un tormillo 189, La referencia 188 indica un bloque fijo so-
bre la barra 182 por un tormillo, y la referencia 177 indica
una pieza de acoplamiento que se monta sobre el blogue 188

por el pasador 178 y que se puede desunir de la seceibn céneg
va 72 prevista en el eje trasero 61 del empujador 40. EL nfme
ro 176 indica una palanca montada de una forma solidaria en

wm extremo del pasador 178, y la referencia 165 indica un to-
pe montado sobre el bastidor 3, previsto en una posieibn que

permite su desunifn de la palanca mencionada 176. La referen-

cia 184 indica un muelle previsto sobre la palanca 176, que
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se refuerza de forma que pueda girar a izquierdas, segim se
observard en la figura 14. La referencia 179 indica un aguje=
ro largo longitudinal previsto en le parte inferior de la sec
cibén hueca 36 del tubo transmisor 35, E1 ntémero 186 indica un
bloque de unién que se fija sobre la barra 182 por un tormill
187, y el ntmero 201 indica una seccidén de muesca prevista en
el bastidor 3 que permite el deslizamiento del blogue de unié
mencionado 186, Una barra 195 es solidaria de un extremo de
blogque de unién 186, y la barra 195 se puede deslizar sobre
el cojinete 194 previsto en el bastidor 3. En el extremo de
la izquierda de la barra 195 se habilita un blogue 197, y el
pasador 198 previgto en el bloque 197 estd destinadv u adapba:
se gl agujero largo (cuya ilustracién se ha omitido} previsto
en la biela mencionada 122 (figura 10 y figura 11).

La referencia 202 indica un cojinete previsto en el
extremo trasero del elemento de bastidor 3 para sostener gira
toriamente un eje 301, sujetandose la palanca de ajustie 203
de la pieza de accionagmiento a un extremo y abrazaderss 205 y
206 al otro extremo. La referencia 207 y 208 indican brazo de
contacto que se fijan a las abrazaderas 205 y 206 mediante
tornillos, El ntimero 204 indica una pieza de accimanmiento qu
se fija a la palanca de ajuste 203 mediante un tornillo, ¥y
puede ser empujada por las seccimmes sobresalientes menciona-
das 64 y 65 previstas en el eje trasero 61 del empujador 35,
Por consiguiente, cuando la pieza de acclonamiento 204 es em-
pujada por las secciones sobresalientes mencionadas 64 y 65,
gira el eje 310 y los brazos de contacto 207 y 208 giran y se
ponen en contacto con 1os interruptores 209 y 210. La referen

cia 209 indica un motor para poner en funcionamiento al motor

™

(1

transmisor M2, y la referencia 190 indica un goporte de eje



54

10.

15,

20.

25,

30.

- 20 -

de rueda dentada trasera sujeto al elemento de bastidor 3 por
un perno 193, que esté provisto de un cojinete 200, La referey
cia 192 indica un eje provisto de una rueda dentada trasera
191 que se sostiene por el cojinete menciongdo.

A continuvacién se describe el funcionamiento general
del presente invento, El mecanismo 2 para extraer mgteriagl en
barra, que se ilustra en las figuras 3 y 4, ya se ha descrito
con detalle. '

Cuando se oprime el interruptor de arranque (cuya
ilustracién se ha omitido) del motor extractor ML, una barra
mecanizada que se mantiene entre la seccién céneava 13 del cu<t
bo de placa de extraceidén 11 y la seccifén cbneava 1fx de la
placa de leva de extraccién 14 se introduce en la seceibn hue-
ca 36 del tubo transmisor 35 a lo largo del interior de la
gula de extraceién 7, Tan pronto como ha finalizado la extrac
cibn, el brazo de accionamiento contra oscilaciones 28 que se
ha agbierto, se cierra por la accién del brazo 33. Las seccio-
nes céneavas 13 y 15x se elevan y mantienen el material si-
gulente en barra en la posicibn inferior entre las byrras me-
canizadas que se han colocado sobre el carril 6 de la bandeja
5. Mientras tanto, cuando la pieza de accionamiento 24° actia
sobre el microinterruptor 26, ¢l motor de desprendimiento o
desunién M3, que se describird més adelante, se pone en mar—
cha, y cuando la pieza de accionamiento del interruptor 24 ha
ce funcionar el microinterruptor 25, se abre el circuito del
motor extractor ML pars detenerse dicho motor M.

Cugndo se pone en marcha el motor M3, el engranaje
110 gira y, segstn se ha mencionado anteriormente el brazo bas-

culante 147 gira alrededor del eje giratorio 149, Si suponemos

que esta rotacién se efectlia a derechas, la palanca 156 aco-
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plada con el pasador 150, fijo al brazo basculante 147, gira s
derechas conjuntamente, y el brazo superior 163 y el brazo in-
ferior 168, fijos al eje giratorio 149 y 155, respectivamente,
giren y se aproximan entre si para sujetary fijar la barrs
mecanizada M entre la ufieta de trinquete superior 166 y la ufig
ta de trinquete inferior 17l.

Ta rotacién del engranaje 117 hace que lg biela 122
ge mueva hacia delsnte (hacia el lado de la izquierda segin s¢
obsexrvard en las figuras 14 y 15) gradualmente debido al movis
miento excéntrico del pasador, segtnm se ha descrito anterior-
mente, haciendo que la barra 182 avance, o sea se dirija hacia
la izquierda a través del blogue 197 y el bloque de unién 186,
En la biela 122, parte de la que se omite en 10s dibujos, hay
previsto un sgujero largo donde se introduce un pasador 198
del bloque 197, por 1o que la operacibn comienza algo més Tar+
de que la revolucién del engramaje 117, O sea, debido gque el
agujero largo, cuya ilustracifn se ha omitido, ejerce la fun-
cién de retardo el elemento 188 y los mecanismos correspondien
tes empleados para.imducir movimiento alternativo en el empu-
jador no pueden ejercer movimiento altermativo por parte de la
biela 122 antes de que el mecanismo 105 que sujeta al material

retenga con seguridad material en barra IL Por consiguiente,

1

1a barra 182 comienza a avanzar poco después de comenzar a &i
rar el engranaje 117, 0 sea, el arranque del motor M3, y empu
ja al eje trasero 61 del empujador 40 por la placa de empuje
183 para hacer que avance el empujador 40. Por 1o tanto, la
seccibn de ufieta 41 del empujador 40 se pone en contacto con
el extremo trasero de la barra mecanizada bajo la gula de las

gulas de ufieta 164 y 169 para sogtener el material en barra M

Cuanel el Motor M3 se gira adicionalmente y el rodi-
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1lo 133 se pone en contacto con la seccidn de la placa de leva
115, el brazo basculante 147 gira a izquierdas, seglin se oObsey
varé en la figura 10, debido a la accibén del muelle 153, y la
uiieta de trinquete superior 166 y la uiieta de tringuete infe-
5; rior 171 retroceden pgra sollar el material en barra a, Por
otro lado, la barra 182 avanza adicionalmente, la palanca 176
que va montada de una forma basculante sobre el bloque 188 se
pone en contacto con el tope 175, y, al mismo tiempo, la pie-
ze. de acoplamiento 177 se desune de la seccibn céncava 62,
10. Cuando la pieza de acoplamiento 177 se desuns de la
seccibn cbncava 72, el contacto entre la seccibn convexa 64
del eje trasero 61 y la pieza de accionamiento 204 se suelta
y el eje 310 gira para hacer funcionar el microinterruptor 209
y poner en marcha el motor transmisor M2, Al girar el ehgrana-
15 je 117, el brazo de contacto 125 gira para ponerse en contacto
con el microinterruptor 129 haciendo que se detenga ¢ motor
de desprendimiento o desunién M3.

Cuando se pone en marcha el motor transmigor M2, el
empujador 40 empuja nuevo material en barra M hacia el tope
20. (herramienta de corte) de la mAquina herramienta por el inte-—
rior del husillo de dicha méquina herramienta.

Cuando se pone en marcha el motor transmisor M2, el
mecanismo de control mencionado 102 funciona por otro lado.
Cuando el eje 86 gira segtn se ha descrito anteriormente, el
25; brazo de contacto 90 se pone en contacto con el microinterrup
» tor 94 no solamente para cambiar el par de transmisién del mo
tor transmisor M2 a un par motor mds débil correspondiente al
didmetro del material en barra, si no también para embragar el

embrague del eje de leva con el fin de iniciar la mecanizaecifn

30. de la méquina herramienta, con 10 que comienza la mecgnizaci6$.



Be

10.

154

20.

25,

30,

Cuando los materiales en barra Il se mecanizan en se-
cuencia y se alcanza el lfmite de la mecanizacifm, el brazo d¢
contacto 92 se pone en contacto con el microinterruptor 95, El
microinterruptor 35 y el interruptor de apertura del plato
MS3 (que no se ilustra en los dibujos) funcionan simulténea-—
mente, el eje de leva de la miquina herramienta se detine en
la posicién en gue se abre el plato; el motor transmisor in-
vierte su marcha al mismo tiempo, y el empujador 40 retrocede
hacia la derecha con el material restante sujeto, (figura 11);
Mientras tanto, cuando el empujador 40 retrocede y el naterial
restante sujeto por la seccién de ufieta 41 llega a las proxi-
nidgdes de la ufieta de trinquete superior mencionada 166 y la
ufieta de trinquete inferior 171, la seccifn convexa 65 del
eje trasero 61 del empujador 40 empuja a la pieza de acciona-

miento 204, con 1lo que el brazo de contacto 208 hace funcionar

Fs

el microinterruptor 210 con el fin de poner en marcha gl moto
M3 (figura 15) y hacer que el engranaje 110 gire a derechas
en la figura 10, Mientras tanto, el eje trasero 61 del empuja
dor 40 queda constrifiido por la placa de empuje 183, el tope
175 se desacopla de la palanca 176 cuando la barra 182 se des
plaza hacia la derecha, segin se obgervars en lg figurs 14, ¥y
la pieza de acoplamiento 177 sube y gira debido a la accibmn
del muelle 184 para acoplarse con la geccibn céneava 62 del
eje trasero 61 del empujador 40 (figura 16 b). AdemAs, el. reg
to del material M’ queda sujeto por la ufieta de trinquete su-
perior 161 y la ufieta de trinquete inferior 171, y la biela
122 que va montada en el engrangje 117 retrocede adicionalmen
te, haciendo que el empujador 40 retroceda a trgvés de la ba-

rra 182, la pleza de acoplamiento 177 y la geccién cénecava de

acoplamiento 62 del empujador 40.
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En una posicién gnterior gl punto en que el empujadon
40 llega a la posicidn trasera, el material restante M’ se ox-
trae de la seccibn de ufieta 41 del empujador 40, AdemAs, cuan-
do giran los engranajes 115 y 117 y el rodillo 133 que va mon-
tado en el brazo basculante 131, segfn se ilustra en la figurs
1l6c se pone en contacto con la seccidn de raiz de la placa de
leva 115, el brazo de interruptor 147 gira a izquierdas, segin
se observari en la figura 10, debido a la accién del muelle
153, ¥y la ufieta de trinquebte superior 166 y la ufieta de trin-
quete inferior 171 sueltan dicho material restante.

Cuando el empujador llega a la posicibn retrasada, la
seceibn convexa 64 del conector de cadena, que se monta sobre
el eje trasero 161, empuja a la pieza de accionamiento 204 adj
cionalmente, y el brazo de contacto 207 hace funcionasr al mi-
crointerruptor 209 para detener el motor transmisor M2 que con
tinua su marcha inversa, Ademés, el motor de desprendimiento ¢
desunibén M3 se detine cuando el brazo de contacto 125 hace fun
cionar gl microinterruptor 127.

Ademés, cuando el mgterial restante M’ cae sobre una
caja receptora de material restante 217 a través del canglizo
de material restante 216, un microinterruptor 215, previsto en
el ocanalizo del material restante 216, detecta la caida de di-
cho material para poner en funcionamiento el motor M., y una
nueva barra de material M se introduce en la seccién hueca 36
del tubo transmisor 35, Mientras tanto, los brazos de contacto
97 v 99 se ponen en contacto con los microinterruptores 100 y
101, con lo que la placa contra oscilaciones 29 se suelta des-
puds segln se ha deserito gnteriormente, Después se repite la

operacidn descrita.

Lo que sigue se podra comprender por la descripeién
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anterior, E1 control del movimiento del empujador se ve facili
tado en extremo por el presente invento. Por ejemplo, suponga-
mos un caso en que va montado en wn torno automético del tipo
0 cabezal mbévil, En el caso de una méquina herramienta de esgtd
tipo, el plato del cabezal mévil se abre y el cabezal retroce-
de para recoger material en barra y 1o mecaniza mientras avan-
za un paso para trabajar una nueva pieza. Se necesita un inted
rruptor para detectar la apertura del plato del cabezal y parg
hacer que retroceda el empujador, Segin las técnicas tradicio
ngles, el empujador se coloca directgmente a lo largo de la
gquina herramients o el camino de movimiento del empujador pars
acoplarse directgmente con este interruptor, La posicién del
interruptor mencionado difiere de acuerdo con la longi%ud de
los productos que se hayan de trabajar. O sea, se encuentra
préximo al cabezal cuando el tamafio de log productes &s corto,
mientras que estard alejado del cabezal cuando el tamafio de
los productos sea largo, Con el tipo de construccién mencione-
do, segtm las técnicas anteriores, ha sido dificil mover con
amplitud la posicién del interrupbor mencionado. Por lo tanto,
se ha utilizado el tipo clésico de aparato alimentador solamen
te cuando la longitud de los productos era pequefia, mientras
que ha sido imposible utilizarlo cuando la longitud diferfa
notablemente de producto a producto, Segtn este invento, por
otro lado, el ajuste de la longitud de los mgteriales en bharrg
o 1a longitud de los productos se realiza sobre un disco por-
que el movimiento del empujador, o sea, el de 10g mgteriales
en barra se convierte en movimiento circular de un giro por el
dispositivo de control 102, Por consiguiente, este ajuste se

realiza con facilidad, con 1o que el alcance de aplicacién del

aparato alimentador puede ampliarse en grado considerable,
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Degerita suficientemente la naturaleza del invento
asf como la manera de realizarlo en la préctica, debe hacerse
consbar que las disposiciones anteriormente indicadas son sug
ceptibles de modificaciones de detalle en cuanto no alteren
su principio fundamental, siendo 1o que comnstituye la esencia
del referido invento ¥y por 1o que se solicita Patente de Inven
cidn por 20 afios en Espafia sobre: PERFECCTIONAMIENTQS EN LA
CONSTRUCCION DE APARATOS ALIMENTADORES AUTOMATICOS DE BARRAS;
caracterizéndose por lo siguiente:

1l.- Perfeccionamientos en la construccién de aparatos
alimentadores automdticos de barras, provistos de un mecanismo
para extraer nuevo material en barra desde una seccidn de al-
macenamiento hasta una seccitn de gula; un mecanismo wévil don
de un empujador mévil en la direccién axial en dicha seccibn
de guia avanza junto con el extremo trasero de dicho ruevo ma
terial en barra, y el citado empujador retrocede junbto con el
material en barra resbante desde la posicién delantera; y un
mecanismo para desprender o desunir el empujador del material
en barra, caracterizados porque dichos aparatos estén provig-
tos de un mecanismo de control para permitir que dicho movi-
miento se sincronice con un movimiento eirocular, y porgue di-
cho mecanismo de control estd provisto por 1o menos de un dis
positivo de regulacibn para regular la posiciébn delantera del
citado empujador,

2.~ Perfeccionamientos segfin la reivindicacién 1, ca-
racterizados porque dicho mecanismo empleado para extraer el

material conslste en una placa de leva que gira alrededor de

un eje y un cubo con la misma forma externa que la de dicha
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placa de leva y porque hay previsto un mecanismo para formar
una seccibn céncava conveniente por la cooperacién de las sec
ciones cénecavas previstas en el cubo y la placa mencionados,
3.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacifn 1, ca
racterizados porque dichos aparatos alimentadores disponen ung
egtructura donde dicho empujador estd provisto de una barra de
empuje y una seccibn de unién porque se dispone una pieza de
fijacibn o inmovilizacién entre la barra de empuje y la sec—
ciébn de wniébn, cuya pieza de inmovilizacibn inmoviliza la sec
cibn de unién y la barra de empuje con respecto a su movimiens
t0 de rotacibn,
4.- Perfeccionamientos segtin la reivindicacidn 1, cas
racterizados porque dicho mecanismo de desprendimiento o des-
wibn estd provisto de dos mecanismos de accionamiento que se
interconectan por el.eje de salida de un motor, siendo uno un
mecanismo basculante para hacer funcionar uiietas de trinquete
¥y que estén opuestas entre si, para desprender o destmir un

materigl en barra, siendo el otro un mecanismo para indueir

movimiento altermativo en wma barra que se acopla con el empus
jador solamente durante la desunién mencionada para inducir
movimiento altemativo en el empujador.

5.~ Perfeccionamientos segtm la reivindicacifn 1, ca
racterizados porgue una placa para abrir y cerrar un tubo es~
t4 provista entre el tubo de la seceibn de gufa mencionzda ¥
el mecanismo de extraccién de material en barra citado y bor—
que la placa abre el citado tubo antes de que dicho mecanismo
de extraccién de material fumcione, y cierra el tubo cuando
dicho material penetra en dicho tubo.

6,= Perfeccionamientos en la congtruccion de aparato

1*

glimentadores automdticos de barras, tal y como queda sustan-
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cialmente descrito en la presente Memoria y en los dibujos ad
juntos, B
Esta Memoria consta de veintiocho hojas escritas a
méquina por una sola cara.
Nadrid, 92 L g
AZUMA ENGINEERING CO,, LTD.
i, GOREZ ACEBY ¥ Riblin,

. medo: L. Geota Fernéndea
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