PATENTE DE INVENCION

é’ (‘_.? 2 éi Qﬁ Docketi: 8134.

Mm&%’a @wm,%/wa
4046.‘

PERFECCIONAMIENTOS EN APARATOS DE TABULACION HORIZONTAL
PARA MAQUINAS DE CONTABILIDAD O SIMILARES.

Tobloitante: Ing. C. OLIVETTI & C. S.P.A., entidad italiana, resi-
dente en 77 via G. Jervis, 10015 IVREA, Italia.

La presente invencidén se refiere a un aparato
de tabulacién horizontal para mdquinas de contabilidad
o similares que tienen una platina y un carro mévil,
de mocién relativa, que comprende medios para efectuar

5. dicha mocién relativa, una pluralidad de elementos sen-
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gores destinados a definir combinaciones codificadas corres-
pondientes a posiciones predeterminadas de tabulacién y una
pluralidad de levas accionadas por dichos medios méviles y
divisibles en grupos por dicha plurglidad de elementos senso-
res, asociandose cada grupo con una combinacidén de cédigo
correspondiente.

En un primer tipo de sistemas de tabulgcidn cono-
cidos, las diversas posiciones de detencidén del carro estén
definidas por ung serie de espigas de topes o pitones situa-
das sobre la barra tabuladora normal y que puede colocar el
usuario de una forma selectiva para definir las posiciones
de detencidn.

En estos sistemas, el recorrido del carro esta con-
trolado por el tope en el que el carro gse ha detenido, eli-
giendo dicho tope un grupo de topes para la detencidn siguien.
te del carro, La tabulacidén efectuada de este modo es exce-
givamente rigida y complicada, debido al hecho de que después
de la primera parada del carro no se pueden alierar ya las
paradas siguientes,

En un segundo tipo de sistema de tabulacidn, se dis
pone previamente una primerg memoria que comprende levas, ¥y
que indice de vez en cuando la posicidén real del carro segun
la combinacién de dientes y senos de las propias levas, ¥y
una segunda memoria, que se puede ajustar por programa, esta
constituida por una serie de elementos mecanicos que tienen
dos posiciones, cuya combinacidén representa la posicién de
tabulacidn que se ha de alcanzar. Para efectuar la compara-
cién del contenido de dichas dos memorias, se dispone previa-
mente una primera gerie de elementos sensores que detectan

dichas levas y dichos elementos de dos posiciones simulté-
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néamente para controlar los medios de orden de ejecucidén para
desplazar el carro cuando el contenido de las dos memorias

no es igusl. Una segunda serie de elementos sensores se uti-
liza ademds para detener el carro, cuyos elementos se contro-
lan mediante la primera serie de elementos sensores cuando

la primera memoria indica una posicidén del carro igual a la de
la segunda memoria,

Egte sistema de tabulacidn tiene dos inconvenientes
fundamentales: el primero consiste en el ehcho de gue su cons-
truccidn es muy compleja porque comprende dos memorias y dos
series de elementos gensores, uno para controlar el recorri-
do del carro y el otro para controlar la detencidn del mismo,

El segundo inconveniente, directamente consecuente,
es que los mecanismos citados se mueven en secuencia y, por
consiguiente, la duracidén del ciclo de tébulacién es extrema-
damente larga.

Estos inconvenientes y otros se evitan gracias al
sistema del invento que resuelve el problema técnico de obte-
ner una gran velocidad de funcionamiento y una considerable
simplificacidn estructural, caracterizandose porque dichos
grupos generan la misma combinacidén de cddigos correspondien-
do con las posiciones de tabulacidn asociadas con la misma
para que dicha pluralidad de elementos sensores puedan acciongr
loas medios de tope.

Estas y otras caracteristicas del invento resulta-
rén evidentes por la descripcidén que sigue de una modalidad
de preferencia, expuesta a titu;p de ejemplo, pero sin res-
tricdién, y por los dibujos adju;tos, en los que:

La figura 1 es una vista en perspectiva parcialmen-

te abierta de una maquing de contabilidad que comprende el sis~
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tema de tabulacidén segln el invento,

La figura 2 es una vista parcial en perspectiva del
sistema segin el invento.

La figurs 3 es una vista en perspectiva de un deta-
lle del sigstema de tabulacidén de lag figura 2.

La figura 4 es una vista en planta de un grupo de
levas y elementos sensores del sistema de la figura 2.

Las figuras 5 a 8 son vistas de costado de las le-
vas de la figura 4,

La figura 9 es un esquema del desarrollo de. los penr
files de las levas de la figura 4.

El sistema de tabulacidn 2 (figura 1) se incorpora
a titulo de ejemplo en una mdquina de contabilidad que com-
prende un bastidor 1, una cabeza impresora 201, por ejemplo
del tipo que se describe en la patente italiana 889.230 a
nombre de los solicitantes de la pfésente, y un soporie para
el papel constituido por un rodillo 202 colocado transversal-
mente sobre la méquina y destinado a girar de una manera cono
cida medignte un dispositivo de tabulacidén vertical, no ilus-
trado en los dibujos, para gobernar el espaciado de lineas
del papel.

La cabeza impresora o cabeza de tipos esta soste-
nida por un carro 203 destinado a desplazarse de una forma
selectiva en la direccién transversal con el fin de cambiar
su posicidén con respecto al soporte 202 del papel. El carro
203 va guiado por dos barras transversales 204 y 205 fijas
a los lados de la maquina. E1l carro 203 se mueve paralelo
al soporte 202, con respecto al cual puede gdoptar, en este

caso particular, 128 posiciones diferentes.,

El desplazamiento del carro estad controlado por un



e

10.

15.

290,

30.

427213

->= g s
dispositivo eléctronico 16 destinado a alimenta;, de una ma-
nera conocida, sefiales codificadas en una combinacidn de cb~
digos compuestos por 9 bitios. De un modo mas particular, el
dispositivo 16 se puede controlar por una unidad de control
no ilustrada en los dibujos, que envia sl mismo la informa-
cidn relativa a la posicibén que se ha de alcanzar a traves
de la tabulacién.

El intercembio de datos entre la unidad de control
y el dispositive 16 no se describe con detalle porque esta
fuera de los objetos del presente invento,

Tos 9 bitios alimentados por el dispositivo 16 a-
doptan, de un modo mas particular, la significacién siguien-
te: los primeros 6 bitios representan la posicidén que el ca-
rro ha de alcanzar:, el septimo bitio represente la dimensidn
de tabulacién, el octavo la rectificacién de la posicién de
la cabeza impresora o cabeza de tipos, mientras que el nove-
no controla el comienzo del ciclo de tabulacién mecanico.

Los hilos por los que se presentan los nueve bitio
ae conectan eldctriceamente a un grupoc 3 de nueve electroima~
nes 3a, 3b,... 3i (figura 1).

Los primeros 6 electroimanes 3a, 3b,... 3f se co-
nectan individualmente a traves de sistemas conocidos de pa-
lancas, no ilustrados en los dibujos, al mismo nimero de
cursores 146a, 146b a 146f (figura 4) respectivamente. Ca-
da uno de los cursores 146a a 146f se puede trasladar, adop-
tando una u otra de las dos posiciones gegin se active o0 no
el electroimén correspondiente, Cada uno de los cursores
146a a 146f se conectan por medio de una horquilla, que no
aparece visible en los dibujos, a un nervio correspondients

26a a 26f del mismo nimero de elementos sensores 28a a 28f
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que pueden girar alrededor de sus ejes geométricos longitudi-
nales para adoptar una u otra de las dos posiciones indicadas
por lineas sélidas y lineas de rayas, respectivamente, en
ls figura 4. Asi, por ejemplo, los bitios a niv3l cero que

controlan los seis electroimanes pueden hacer girar los ele-

 mentos sensores correspondientes 28 a g 28f g derechas y los

salientes correspondientes 29a a 29f se mueven hacia la dere-
cha (lineas s6lidas). Por otre lado, en lo que se refiere a
los bitios g un nivel correspondiente a los electroimanes,
estos hacen que los salientes 29a a 29f giren Hacia la izquiex
da (posicidén indicada con lineas de rayas).

Refiriéndonos a la figura 2, el acoplamiento entre
los electroimanes 3 y los elementos sensores 28a a 28f se
representa por una linea de rayas.

Los elementos sensores 28a a 28f cooperan con una
serie de 12 levas 101, 102 a 112 (figuras 2 y 4) que se sub-
dividen en tres grupos semejantes de cuatro levas cgda uno,
que giran sobre un eje 95. Las levas correspondientes de ca-~
da grupo son semejantes en orden y orientadas de un modo si-
nilar entre si; de este modo, la primers leva 10{ del primer
grupo es como.las levas 105 y 109 del segundo y tercer grupos,
la segunda leva 102 del primer grupo es como las levas 106 y
110, y asi sucesivamente. El psrfi{l de la leva 101 (figura 5)
esta formado por una sucesidén alterna de espacios siguientes
que se extienden cada uno sobre un arco de 902. La leva 102
(figura 6) tiene un perfil idéntico al de la leva 101, pero
esta desplazada en un arco de 902 con respecto a la misma.

El perfil de la leva 103 (figura 7) estd formado pox
un diente y un espacio, sbarcando cada uno un arco de 180%.

La leva 104 (figura 8) es idéntica a la leva 103,
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pero desplazada 180%2 con respecto a la misma. La posicién re-
lativa de las cuatro levas gse indica en las figuras 5 a 8.

Una rueda dentada 92 (figuras 2 y 4) se sujeta al
eje 91 giratorio con respecto al bastidor de la maquina y en-
5. grana con una rueda dentada correspondiente 93 sujeta al pri-
mer grupo de levas 101, 102, 103 y 104, Un sector dentado 116
cuyos dientes abarcan un arco de 902, se fija también a di-
cho primer grupo de levas y esta desatinado a engranar con un
cilindro dentado 115 que puede girar libremente sobre el eje
10, 91.

Del mismo modo, sl segundo grupo de levas se sujet
a un segundo sector dentado 148 similar al sector 116 y que
engrana con un segundo cilindro dentado 147 que puede girar
loco sobre el eje 91. El cilindro dentado 147 engrana, a su
15. vez, con una rueda dentada 149 sujeta al tercer grupo de le-
vas 109 a 112,

De este modo. por cada revolucidén del primer grupo
de levas 101 a 104 corresponde una rotacién del segundo gru-
po de levas 105 a 108 para un cuarto de revolucién., De un
20. modo similar, por una rotacién de una revolucién del segundo
grupo de levas 105 a 108 corresponde una rotacidén del tercer
grupo de levas 109 a 112 en un cuarto de revolucibn. Por con-
siguiente, para 16 revoluciones del primer grupo de levas 101
a 104 corresponde 4 revoluciones del segundo grupo de levas
25. 105 a 108 y una sola revolucién del tercer grupo de levas 109
a 112,

Para inmovilizar el segundo grupo de levas 105 a

108 durante la rotacidén recorriendo los primeros 2702 de cad
revolucién del primer grupo de levas 101 a 104, durante cuyo]

30, 2702 el sector 116 no engrana con el cilindro 115, se encha-
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veta el eje 95, sujeto con las levas 101 a 164, un disco cir-
cular 113 {figuras 2 y 4) que tienen un espacio o rebajo 98
que abarca un arco de 90¢ correspondiendo con los dientes del
sector 116. '

El disco 113 coopera, para una rotacidén de 2702 co-
rrespondiente al espacio de tiempo durante el cusl el sector
116 no engrana con el cilindro 115, con un perfil circular
complementario 39 de una leva de dos ldbulos 114 sujeta al

cilindro 115,

Cuando el sector dentado 116 comienza a engranar
con el cilindro 145, la leva 114 gira con el mismo, acoplan-
dose al rebajo 98 de disco 113 con uno de sus ldbulos y per-
mitiendo que el cilindro 115, en este caso, haga que gire el
segundo grupo de levas,

Cuando el sector ha completado su rotacidén de 90¢
el rebgjo 98Gel disco 113 suelta el lébulo de la leva 114
¥ el perfil circular del disco 113 vuelve a ponerse en contac
to con el perfil correspondiente 99 de la leva 114, detenien-
do de este modo cualquier rotacidn adiccional del segundo
grupo de levas 115 a 108. De un modo similar, un dispositivo
de inmovilizacién 118, 119 completamente semejante al que a-
cabamos de describir, se utiliza entre el segundo y el tercer
grupo de levas,

La forma en que se efect@a la descodificacién de
cada posicidén de tabulacldén se describe a continuacidn.

En primer lugar, es necesario decir gue los elemen-
tos sensores 28a a 28f se pueden trasladar ademds al mismo
tiempo a lo largo de su propio eje geométrico longitudinal

de la manera que se describird més adelante, y que el eje 91

glra, seglin se observara mis adelante, en sincronismo con el
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novimiento del carro 203, Para mayor simplificacién, sola-
mente se hard referencia al primer grupo de levas 101 a 104
¥y a los elementos sensores correspondientes 28a y 28b.

Si los elementos sensores 28a y 28b se trasladan
ambos hacia la derecha (lineas sbélidas en la figura 4), pue-
den cooperar con las levas 101 y 103.

Segin se observara en las figuras 5 y 7, las dos
levas 101 y 103 tienen ambas un espacio correspondiendo con
las proyecciones o salientes 29a y 29b de los elementos sen-
gores 28a y 28b, De este modo, los elementos sensores pueden
avanzar simultdneamente, segin se describiri més adelante,
hasta que tocan las levas respectivas 101 y 103, Esto, segin
se observard mas adelante producirad la detencidn del carro
203 en la posilcidn correspondiente a la adoptada por las le-
vas y representads en las figuras 5 y 7.

Si, por otro lado, los dos elementos sensores 28a
y 28b se desplazan hacia la izquierda (lineas de rayas), pue-
den cooperar con las levas 102 y 104, que ambas presentan un
diente @& las proyecciones o sallentes 29z y 29b como resulta-
do del cual los dos elementos sensores no pueden avanzar,

Después de una rotacibén de 902 con respecto a la
posicidén indicada en las figuras 6 y 8, estas levas presen-
tan ambas un espacio, como resultado de lo cual los dos ele-
mentos sensores pueden avanzar al mismo tiempo hasta que to-
can los propios espacios y de nuevo se detiene el carro 203,

Ademds, sl el elemento sensor 28a se mueve hacla
la derecha y el elemento sensor 28b hacia la izquierda, po-
dran avanzar simulténeamente hasta que toquen los espacios

de las levas correspondientes 101 y 104 solamente después que

un giro de 1802 con respecto a la posicién indicada en las
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figuras 5 y 8. Finalmente, si el elemento sensor 28z se mue-
ve hacia la izquierda y el elemento sensor 28b se mueve ha-
cia la derecha, podrén avanzar simulténesmente solo después
de un giro de las levas 102 y 103 en un arco de 2702 con resg—
pecto a la posicidn indicada en las figuras 6 y 7.

Por lo tanto se habri visto como, en una rotacidn
completa del primer grupo de levas 101 a 104, se pueden des-
codificar 4 posiciones diferentes de tabulacién segln el ni-
vel (1:0 0) de los bitios asociados con los electroimdnes 3a
¥y 3b que controlan los elementos sensores 28a y 28b respec-
tivamente,

Del mismo modo, los elementos sensores 28c y 284
cooperan con el segundo grupo de levas 105 a 108 y los ele-
mentos sensores 28e y 28f cooperan con el tercer grupo de
levas 109 y 112,

Como se ha indicado que a cada revolucidén completa
del tercer grupo de levas 109 y 112 corresponden 4 revolucio-
nes de segundo grupo de levas 105 a 108 y 16 revoluciones
del primer grupo de levas 101 a 104, con cada posicién des-
codificada en la forma descrita por el tercer grupo de le-
vas 109 y 112 se pueden asociar 4 posiciones descodificadas
por el segundo grupo de levas 105 a 108, con cada una de las
cuales se pueden asociar también 4 posiciones codificadas por
el primer grupo de levas 101 a 104.

Para resumir, los 6 electroimdnes 3a y 3f y los 3
grupos de levas pueden descodificar un totasl de 64 posicio-
nes diferentes de tabulacién.

Légicamente, afigdiendo un cuarto grupo de levas co-

nectadas al tercero del mismo modo que se conectan los prime—

ros dos grupos de levas, y un cuarto par de elementos sensores
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ge pueden descodificar 128 posiciones de tabulacidén. Hablan
do en términos més generales, empleando n grupos de levas y
nh pares de elementos gensores, se pueden descodificar 28 po=
siciones tabulacidn.
5. De este modo se ha descrito la cadena sistemdtica
que comienza en los electroiménes 3a a 3f y termina con las
levas 101 a 112.

Los otros trés electroimdnes 3g, 3h, 3i (figura 1)

ge conecta de una manergs conocida, representada en las fi-

10, guras 2 y 3 por una linea de rayas, a los cursores 43, 142 y
8, respectivamente.

El cursor 8 se conecta a la palanca 9 que puede
glrar a izquierdss alrededor de un pasador 12 fijo al basti-
dor 1 para quitar la proyeccidn o saliente 10 del trayecto
15, del retén 11 perteneciente a un acoplamiento de tipo conoci-
do indicado de un modo general por ls referencia 4 y sujeto
al eje conducido 13 giratorio en el bastidor 1. E1l gcopla-
miento 4 estd destinado a acoplarse con un eje conductor 15
girgtorio en el bastidor 1 cuando el retén 11 no coopera con
20, la proyeccidn o saliente 10,

En el eje 15 se enchaveta un engrasnaje 37 que en-
grana con otro engranaje. 27 giratorio sobre un eje 68 fijo
al bastidor 1. Sobre el eje 68 gira también, sujeto al engra-
naje 27, un segundo engranaje 17 que engresna con un engrana-
25, je 7 sujeto al eje 86, El eje 86, que es giratorio en el
bastidor 1, se mantiene en rotacién continua por un motor no
vigible en los dibujos por medio de une polea 6 fija al eje

86 y una correa 5,

Los engranajes 7 y 17 tienen el mismo didmetro de

30. paso, por lo que la relacidn de transmisién entre los ejes
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86 y 68, en el ejemplo descrito, es de 1 : 1, mientras que
los engranajes 27 y 37 tienen didmetros que tienen la rela-
cién de 1:3 entre si. Por consiguiente, el eje 15 da un giro
por cada trés giros o revoluciones del eje 68,

Asi, por ejemplo, si el eje 86 gira a izquierdas
a una velocidad de rotacidén de 960 r,p,m, el eje 15 gira g
izquierdas a una velocidad de rotacién de 320 r,p,m, correg-
pondiente a un periodo de 187,5 microsegundos.

Una palenca oscilante 58 puede girar sobre el eje
68 por la accidn de un resorte 59, cuyo otro extremo se fija
al bastidor 1. Ls palanca oscilante 58 se apoya por medio de
une espiga 54 sobre una leva 53 sujeta al eje 13.

Una prolongacidn 57 de la palanca oscilante 58 in-
tercepta una primera orejeta 61 de un cursor 42 desligzante
gobre el eje 68 y sobre un pasador 56 fijo al bastidor 1.

En el cursor 42 hay formsda una gbertura 47 cuya
parte superior tiene la forma de un arco circular y cuya par-
te inferior tiene dos resaltos planos 55 y 55a, respectiva-
mente,

En el eje 68 puede oscilar ademds una palanca osci-
lante 64 provista de un saliente practicamente en forma de
cufia 65. En la palanca oscilante 64, en las proximidades de
la proyeccidén o saliente 65, hay formsda una ranurs 69 donde
se acopla un extremo 70 de una palance acodada 71 que pivota
sobre un paéador 72 fijo al bastidor 1.

A la palanca oscilante 64 se fijan dos pasadores
76 y T7 colocados paralelos al eje 68, y separados simétrica-
mente de dicho eje, y cooperan con dos superficies de tope

62 y 63 formadas en la barte inferior del cursor 42,

El cursor 43 se desliza sobre un pasador 97 fijo al
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bastidor 1 por medio de una ranura 96 y es llevado en sen-
tido ascendente en el otro extremo por un muells 46 fijo al
bastidor 1, E1 cursor 43 mueve una espiga 45 destinada a
apoyarse contra uno u otro de los dos lados del saliente 65
a traves del muelle 46,

El cursor 43 se puede desplazar hacia la izquierda
o hacia la derecha (figura 2) dependiendo de que el bitio re-
lacionado con la direccién de tabulacién adopte un valor de
cero o un valor de uno, respectivamente, puesto que, segin
se ha dicho, es accionado por el electroiman 3g perteneciente
a la direccién de tabulacién.

Una espiga 73 sujeta a la palanca acodada 71 eatd
destinada a acoplarse en un canal 78 formado en un manguito
74 sujeto angularmente al eje 86 pero deslizandose axiglmente
sobre el mismo, E1 manguito 74 lleva en cada extremo un anill
de dientes axiales, ilustrandose solamente el anillo de dien-
tes axiales 79 de la derecha en la figura 2 para simplificar

el dibujo.
Cuando el manguito 74 se mueve hacia la derecha,

los dientes 79 engranan con un anillo dentado 80 formado so-
bre un manguito 81 que puede girar librementé sobre el e}e
86. Por otro lado, cuando el manguito 74 se mueve hacia la
izquierda, pueden acoplarse, de una manera similar no ilustra
da para simplificar el dibujo, con un manguito 82 giratorio
libremente sobre el g¢je 86. Los manguitos 81 y 82 estan pro-
vistos de dientes conicos 83 y 84 respectivamente, que ehgra-
nan con un pifién coénico 85 fijo sobre un eje 88 giratorio en
el bastidor de la maquinas |

Una rueda dentada 89 solidariam del pifibn 85 engrana

con una rueda dentada 90 fija sobre el eje 91 giratorio en el
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bastidor 1 de la maquina. El eje 91 ests destinado a transmi-
tir el movimiento a un engranaje 92 que engrana con un en-
granaje 93 giratorios sobre un eje 95 al bastidor 1.

Segian se ha dicho, el engransje 93 se sujeta al
primer grupo de levas 101 a 104, La cadena cinematica se ha
descito, constituida practicamente por el electroiman 3g,
el cursor 43, 1la pélanca basculante 64, la palanca acodada
71, el embrague bidireccional 78, 81-84-85 Yy el.primer grupo
de levas 101 a 104, permite, por lo tento, que las propias
levas giren en una u otra direccién dependiendoc de la actis-
vacién o gusencia de activacién del elsctroiman 3g. De este
cadena cinematica se deriva también el movimiento del carro
203, De hecho, el carro se conecta, segun se describira mas
adelante, a un eje 41 movido por un engranaje 35 a su vez
movido por un anillo dentado 87 sujeto al manguito 81, -

Por consiguiente, cuando se activa el electroiman
38y el cursor 43 que actiua a trives de la cadena cinematics
descrifa, desplaza al manguito 74 hacia la derecha, como re-
sultado de lo cual el manguito 81 gifa a izquierdas y el eje
41 gira a derechas, por lo que el carro 203 se desplaza, por
ejemplo hacia la derecha, al mismo tiempo las levas 101 a
112 giran a derechas en la forma descrita. |

Cuando, por otro lado, el manguito 74 se desplaza

hacia la izquierda, el manguito 84 gira a izquierdas y el pi=|

fién 85 gire a izquierdas y hace que el manguito 81 gire a de-
rechas, como resultado de lo cual el carro se desplaza hacia
la izquierda y, al mismo tiempo, las levas 101 a 112 giran

a izquierdas.

El mecanismo destinado a detener el carro ha alcan~

zado le posicidn tabulada se describe a continuacion. Este mes



5.

10,

15,

20,

25,

30,

YAALES

canismo comprende un elemento de cigliefla 18 que, fijo en un
eje 19, se mantiene por un muelle 20 de forms que se apoys
por medio de un pasador 21 contra una leva frontal 22 sujeta
al eje 13, Un grupo de 1enguefas 23a a 23f sujetaz al eje

19 se. acoplan individu;imente en horquillas correspondientes
29a a 29f sujetas a los elementos sensores 28a a 28f, Una
cigliefla 160 sujeta al eje 19 se conecta a un extremo se una
biela 161 pivotada en el otro extremo a ung cigliefia 162 fi-
ja al eje 163 giratorio en el bgstidor 1 de la méquina,

Una cigliefla 31 sujeta al eje 163 coopera con un
collgrin 32 de un manguito 33 deslizable axialmente sobre el
eje 41 giratorio en el bastidor 1 de la miquina.

Un disco de guia 34 sujeto al manguito 33 se acopla
a pasadores 38 deslizables axialmente en un cilindro 40 su-
jeto 8l eje 41 y con el engranaje 35. Los pasadores 38 estan
destinados a acoplarse en la abertura 47 del cursor 42 bajo
el empuje de muelles individuales 39.

En tanto que por lo menos uno de log extremos 29a
a 29f de los elementos sensores 28a a 28f se acople con un
diente de la leva correspondiente, la lenglieta correspondien
te 23a a 23f no puede girar completamente a izquierdas, como
resultado de lo cual el manguito 33 se desplaza hacia la iz-
quierda solsmente en una pequefia distancia. Por consiguien-
te, los pasadores 38 se encarén solamente a la abertura 47
en el cursor 42. Cuando, por otro lado todos los extremos

298 a 29f encuentran un espacio al mismo tiempo en las le-

vas correspondientes, las lenglietas 23a a 23f giran a izquier]
das y el manguito 33 se desplaza por consiguiente mas hacia

la izquierda y, por lo tanto, uno de los pasadores 38 se a-

copla a wno u otro de los resaltos 55 y 55a segln sea la
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direccidén de rotacidn del eje 41, produciendo un movimiento
descendente del cursor 42, que, segln se verd més adelante,
produce la detencidn del eje 41.

El dispositivo de rectificacidn se describe a con-
tinuacién. Este dispositivo comprende un cuerpo 136 con uaa
froma practicamente cilindrica fijo angularmente al eje 41
¥ deslizsble axialmente sobre el mismo. Sobre las caras extre-
mas de dicho cilindro van fijos dos pares de pasadores 132,
133 ¥ 134, 135, respectivamente, que estin diasmetralmente
opuestos con respecto al eje geométrico del sje 41.

Ademés, se forma en el cilindro 36 un canal 138 desd
tinedo a cooperar con una espiga 137 (figura 3) de un gancho
139 que puede girar alrededor de una espiga 143 fija al bas-
tidor de la maquina, Dicho gancho 139 esté provisto ademds
de una orejeta 140 que se acopla en una horquilla 141 solida-
ria del cursor 142,

De este modo, si el valor del bitio corresponde a
la rectificacidn de la posicidén tabulada es de cero, el slec~
troimdn 3h (figurs 1) no se activa y el cursor 142 se coloca
en la posicidén de reposo (figura 3). Por consiguiente, el ci-
lindro 136 se desplaza hacia la derecha (figuras 2 y 3) y en
esta posicidn, una palanca oscilante 120, que puede girar so-
bre el eje 68, estd destinada a intervenir por medio de dos
superficies de tope 128, 129 con las espigas 132, 133, res-
pectivamente, gracias a la accidn de una leve 122 sujeta al
eje 13. La palanca oscilante 120 se sujeta de forma que se
apoye contra la leva 122 por medio de un pasador 126 gracias
a la accidén de un muelle 124 fijo al bastidor 1. Cuando la

leva 122 presenta su parte s6élida correspondiendo con el pa-—

sador 126, la palanca oscilante 120 gira a izquierdas, y por



5.

10,

15.

20,

25“

30.

-17=

427219

consiguiente la superficle de tope 128 se acopla con el pa-
sador 132 del cilindro 136, haciendo que el eje 41 gire a
izquierdas; La rotacion tiene lugar hesta el instante en que
el otro pasador 133 del cilindro 136 se apoya contra la su-
perficie de tope 129, con lo que la rotacién del eje 41 que-
da limitada a un valor bien definido y el eje 41 se fija des
pués en la posicién alcenzada,

Si, por otro lado, el bitio correspondiente a la
rectificacién de la posicidén tebulada tiene un valor de 1,
el cilindro 136 se desplaza hacia la izquierda. En esta po-
sieidn, una palanca oscilante 121, que puede girar sobre el
eje 68, estd destinada a intervenir por medio de dos super-
ficies de tope 130, 131 con los dos pasadores 134 y 135, res-
pectivamente, gracias a la accidn de una leva 123 sujeta al
eje 13. La palanca oscilante 121 se sujeta de forma que se
apoye contra la leva 123 por medio de un pasador 127 gracias
a la accién de un muelle 125 conectado al bastidor 1. Cuando
la leva 123 presents su parte sdlida correspondiendo con el
pasador 127, la palanca oscilante 121 gira a izquierdas, co-
mo resultado la superficie de tope 131 se acopla con el pasa-
dor 135 del cilindro 136, haciendo que el eje 41 gira a de-
rechas, La rotacién tiene lugar hasta el instante en que el
otro pasador 134 del cilindro 136 se gpoya contra la super-
ficie de tope 130 de la palanca oscilante 121, con lo que
la rotacidn de eje 41 queda limitada a un valor bien defini-
do igual a una fase de rectificacidén y el eje 41 se fija des-
pués en la posicidn alcanzada.

A continuacidn se describe el mecanismo destinado

a desplazar el carro 203 a lo largo del rodillo o portapapel

202, que comprende ung primera polea 206 (figura 1 ) girato-
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' de una rectificacién de retroceso.
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ria sobre un eje 207 y conectads al eje 41 por medio de una
trensmisidén de rueda dentada conocida per se y no ilusitrada
en los dibujos. La polea 206 ge conecta por medio de una co-
rrea 211 & una segunds polea 209 giratoria glrededor de un
eje 210, La corres 211 pasa alrededor de cada una de dichas
poleas sobre un grco de 1802 y tiene sus extremos fijos al
carro 203, como resultado de lo cual al girar el eje 207 se
obtiene un: movimiento correspondiente del carro 203,

A continugecién se da una descripcién del funciona-
miento del sistema de tabulacién ségﬁn el invento., Tomese
como referencialla figura 9 que representa el desarrollo de
los perfiles de las levas 101 a 112. De un modo més particu-
lar, en. la primers linea de la parte superior se representan,
por ejemplo, mediante nimeros, 45 de las 64 posiciones pogi-
bles alosnzables por medio del sisteme segfn el invento. Por
cada posicién de tabﬁlacién, esta representada por la letra
"a" la posicién slcenzable por medio de ung rectificacidn
de avance y por la letra "i" la posicién alcanzable por medio

El primer diegrama de perfil se refiere g la leva
101, el segundo a la leva 102, el tercero a la leva 103, y
asi sucesivamente hasta llegar a la leva 112,

Por ceda electroimdn 3a a 3f indicado por un rectén+
gulo, los simbolos "{" y "O" sirven para indicar que el ele-
mento sensor correspondiente a 28a a 28f coopera con uno m
otro de los perfiles indicados por las flechas.

Por ejemplo, el electroimdn 3d a nivel 1 significa
que el elemento sensor 28d coopera con la leva 107,

Supongemos shora que se desea alcanzar la posicidn

de tabulgcién indicada por una lines de rayas y correspondien-
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te @ la posicidn de regulacidn 28 rectificada en avance co-
menzendo, por ejemplo, a partir de la posicidén de tabulacidn
18,

Esta posicidn estd representada por una combinacién
de bitios generamdos por la unidad de control 16(figura 1),
que activa los electroimanes 3a a 3i seglin indica la tabla

giguiente,

3a| 3b| 3c| 3d| 3e| 3f 38| 3h| 31

Comienzo del ciclo.

Rectificacidn de
avance.

Tabulacidén de avan-
ce.

Posicidn de tabula-
cidn.

De hecho, para que los espacios de todas las levas
en cuestidn puedan presentarse al mismo tiempo delante de los
elementos sensores 28a a 28f, deben presentarse las condicio-
nes que siguen:

- 8lectroiman 3a se activa (1 nivel), de forma que el elemento
sengor 28a coopere con la leva 101,

-~ el electroimén 3b se activa (1 nivel), por lo que el elemen-
to sensor 28b coopera con la leva 103.

- el electroiman 3¢ se desactiva, por lo que el elemento sen-
gor 28c, coopera con la leva 106,

- ol electroiman 3d se activa, con lo que el elemento sensor
28b coopera con la leva 107,

- el electroimén 3e se activa, con lo que el elemento sensor

28e coopera con la leva 109,
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- el electroiman 3f se desactiva, por 1o que el elemento gen-
gor 28f coopera con la leva 112.

- Ademés, el electroimaén activado 3g indica que el carro 203
debe moverse hacia la derecha.

- el electroiman activedo 3h indics que la rectificacidn es
de avance,

- ¥y el electroimén activado 3i da lugar sl comienzo o inicig-
cidn del ciclo de tabulacién.

De hecho, el electroiman 3i mueve la proyeccidn o
saliente 10 de la palanca 9 que interviene con el retén 11
del gcoplamiento 4, De este modo, el eje conductor 15 hace
girar al eje 13 a izquierdas, con lo que la leva de accidn
negativa 53 pone al espacio 148 delante del pasador 54, sol-
tando el cursor 42 y moviendo la prolongscidén 57 del gancho
58 fuera del extremo 61 de este cursor., Al mismo tiempo, la
leva frontal 22, que tiene también una accidn negative, pone
su cara descendente correspondiendo con el pgsador 21 y, por
lo tanto, permite que los elementos sensores 28a a 28f apo-
yen sus extremos correspondientes 29a g 29f contra un diente
por lo menos de las levas 101 a 112, Por consiguiente, el
manguito 33 se desplaza parcialmente hacia la lzquierda, con
lo que los pasadores 38 del cilindro 40 no pueden acoplarse
todavia con los resaltos 55 y 55a del cursor 42.

Al mismo tiempo, segin se ha descrito, la activa-
cién del electroimén 3g produce la rotacidn a derechas de la
palanca oscilante 64, que produce el movimiento del pasador
73 hacig la derecha. El pasador T3 desplaza al manguito T4
hacia la derecha, como resultado de lo cual el eje 86 hace

girar el eje 41 a derechas, con lo que el carro 203 se des-

plaza hacia la derecha y, a trsvés del pifidn cénico 85, hace
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girar el primer grupo de levas 101 a 104 a derechas, Ademss,
por medio del pasador 67, la palanca oscllante 64 eleva al
cursor 42, que, seglin se habrd observado, deja de mantenerse
egtacionario por el extremo 57 del gancho 58. La rotacién

del eje 41 y de las levas 101 y 104 causa, segin se habri
observado, la rotacién de las otras levas, que continua hasta
el instante en que no presentan todos los espacios al mismo
tiempo delante de los elementos sensores 28a a 28f,

En este punto, los elementos sensores svenzan simul+
taneamente debido al efecto del muelle 20, que hace gue el
eje 19 gire a izquierdas. Por consiguiente, el manguito 33 se
desplaza més hacia la izquierda, por lo que uno de los pasa-
dores 38 del cilindro 40, que gira con el eje 41 durante el
desplazamiento del carro 203, coopera con el resalto 55a
del cursor 42, bajandolo por lo tanto,

El descenso del cursor 42 produce, mediante el pa-
gsador 77, una rotacidén a izquierdas de la palanca oscilante
64, llevandola a tal posicidn que el pasador 73 pone de hue-
vo el manguito 74 en la posicién central. En este punto los
ejes 41 y 91 se desacoplan, segin se observard, del eje con—
ductor 86 por lo que el carro 203 se detiene en la posicidn
tabulada. En este punto, la leva 22 ha realizado un giro de
aproximadamente 1802, por lo que presenta su cara ascendente
delente del passdor 21 y, de este modo, mueve log elementos
sensores 28a a 28f separandolos de las levas por medio del
eje 19, y al mismo tiempo, suelta el cursor 42 de los pasa-
dores 38 del cilindro 40.

El descenso del cursor 42 produce una rotacidn a

izquierdas de un gancho 66, que quita uno de sus extremos 67

del trayecto del retén 11, como resultado de lo cual el eje
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13 continua su rotacidén mds alléd de los 180e.

Después, hebiendo desplazado el electroimén 3h el
cilindro 136 hacia la izquierda, interviene la leva 123, y
habiendo girado asimismo mss de 1802 presenta el principio
14S de su zona activa delante del pasador 127 de la palanca
oscilante 121 que, por lo tanto, gira s izquierdas. Por con-
siguiente seglin se habré observado, la superficie de tope 131
gse acopla con el pasador 135, haciendo que el cilindro 136,

y por lo tanto, el eje 41 giren a derechas en un cierto an-
gulo correspondiente a la fase de rectificacién del carro 203

En este punto, la leva 53, volviendo a su posicidn
inicisl, pone de nuevo su parte sélide correspondierdo con el
pasador 54, y fijando, por lo tanto, el cursor, 42 a traves
de la palanca oscilante 58,

Todo esto tiene lugar si el alcesnce de la poaicién
tabulada y sin rectificar del carro 203, ocurre dentro de lg
rotacién del 1802 del eje 13.

Si esto no ocurre, el eje 13 y el acoplamiento 4
hgbran efectuado una rotacidén de 1809 antes de que el cursor
42 hays descendido por la accidén de uno de los pzsadores 38.

Por consiguiente, un muelle 165 puede hacer que el
gencho 66 gire a derechss, cooperando un extremo 65 del mis-
mo con el extremo 61 del cursor 42, La rotacidn a derechas
del gancho 66 pone su extremo 67 en el trayecto del retén 11,
Yy por consiguiente, el acoplamiento 4 se desacopla producien-
do la detencién del eje 13, y por lo tanto, no puede comenzar
el ciclo de rectificacidén. Este comienzs solsmente después
que se hg alcanzado la posicién de tabulacidén y por lo tanto,

el descenso del cursor 42 pone el extremo 67 del gancho 66

fuera del trayecto del retén 11.
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Se comprendera que se pueden realizar modificaciones, adic-

ciones y sustituciones de p iezas o partes componentes en el

presente invento gin desviarse del alcance del mismo,

NOTA

Descrita suficientemente la naturaleza del invento,
asi como la manera de realizarlo en la préctica, debe hacer-
se conatar que las disposiciones anteriormente indicadas, son
gusceptibles de modificaciones de detalle, en cuanto no al-
teren su principio fundamental. También se hace constar que
el invento se refiere a una solicitud de Patente presentads
en Italia con fecha de 12 de junio de 1.973 y N2 25091-4/73
acogiéndose por 1o tanto a los beneficios que conceden los
Convenios Internacionales en vigor, siendo lo que constituye
la esencia del referido inwento y por lo que se solicita Pa-
tente de Invencién por 20 afios en Espafia, sobre: PERFECCIONA-
MIENTOS EN APARATOS DE TABULACION HORIZONTAL PARA MAQUINAS
DE CONTABILIDAD O SIMILARES, caracterizandose por lo siguien-
te:

1.~ Perfeccionamientos en aparatos de tabulacidn
horizontal para maquinas de contabilidad o similares, que
tienen un rodillo portapapel y un carro, con movimiento rela-
tivo, que comprende medios para efectuar el movimiento rela-
tivo, una pluralidad de elementos sensores destinados a adop-
tar una primera o una segunda de dos posiciones para definir
combinaciones de cddigos correspondientes a posiciones prede—
terminadas de tabulaclén, y una pluralidad de levas acclonadas
por los medios méviles y divisibles en grupos por los elemen-
tos sensores, asoclandose cadas grupo con una combinacién de

cédigos correspondiente, carscterizados porque los grupos ge-

neran la misma combinscidn de cédigos correspondiendo a posi-
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ciones de tabulacidén asociadas con los mismos, para permi-
tir que la pluralidad de elementos sensores accionen medios
de tope,

2.- Perfeccionamientos segin leg reivindicacidn 1,
caracterizados porque cada leva del grupo se forma de por lo
menos un diente y un espacio, preseniando las levas de cada
grupo simultdneamente, los espacios respectivos correspondien
do con la posicibén de tabulacidn asociada.

3.~ Perfeccionamientos seglin la reivindicacién 1,
caracterizados porque cuando cada uno de los grupos se forman
de por lo menos dos pares de levas dispuestas adyacentes en-
tre si sobre un eje que gira por los medios que efectlan el
novimiento relativo, las levas pertenecientes al primero de
los pares son desiguales y se desplazan 902 y las levas del
segundo par son iguales y se desplazan 180%,

4,- Perfeccionamientos segin la reivindicacidn 3,
caracterizados porque las levas del primer par se forman por
dos espacios y dos dientes desplazados alternativamente 902
¥y las levas del segundo par presentan un espacio y un diente
que sbarcen cada uno un arco de 180¢2,

5.~ Perfeccionamientos segln las reivindicaciones
3y 4, caracterizados porque cada grupo de levas gira sobre
el eje con respecto gl siguiente guardando una relacién de
transmision de 1:4.

"6.,= Perfeccionamientos segin cuaslquiera de las rei=-
vindicaciones 4 6 5, caracterizados porque cada uno de los
elenmentos sensores asociado con cade par de las levas coopera
con una primerarleva del par cuando el elemento sengor se

encuentra en la primers posicidn y coopers con unes segunda le<

va del segundo par cuando el elemento sensor se encuentra en
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la segunda posicidén citada, para elegir dicho grupo de e~
vas correspondiente a la posicidén de tabulacidén predetermina-
da.

7.- Perfeccionamientos segin cualquiera de las
reivindicaclones 4 a 6, caracterizado porque los elementos
sensores se ponen en condiciones para alcanzar una u otra de
las posiciones mediante electroimanes correspondientes contro
lgdos por una unidaed de control para generar las combinacio-
nes de cédigos.

8.-Perfeccionamientos segin cualquiera de las rei-
vindicaciones anteriores, caracterizados porque los medlos
que efectliian el movimiento relativo se ponen en condiclones
medignte otro elsctroimdn para efectuar el movimiento relati-
vo en una u otra de las dos relaciones.

9,- Perfeccionamientos segin cualquiera de las rei-
vindicaciones 4 a 8, caracterizados porque los elementos sen-
sores reglizan un movimiento simultédneo en presencia de los
espacios respectivos para accionar los medios de topes, co-
rrespondiendo con la posicién de tabulacidn predeterminada,

10.~ Perfeccionamientos segin la reivindicaeidn 9,
carscterizados porque los medios de tope se forman por un
eje accionado por los medios que efectian el movimiento rela-
tivo durante el movimiento, y un par de pasadores paralelos
a dicho eje y llevados por un manguito giratorio con dicho
eje, desplazandose los pasadores axislmente graclas a los
citados elementos sensores durante el movimiento simulténeo
para accionar un elemento y desactivar los citados medios
que efectian el movimiento reletivo.

11.- Perfeccionamientos seglin cualquiera de las

reivindicaciones anteriores, caracterizados porque se dispone
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un. mecanismo de rectificacidén sccionzdo por un electroimén

correspondiente, pars efectuar un movimiento adicionsl en
ung u otra de las dos direcciones en el citedo movimiento
relativo a partir de dicha posicidn predeterminsada.

12.- Perfeccionamientos segin la reivindicacidn 11,
caracterizados porque el mecanismo de rectificacidn compren-
de un elemento conectado a los citados medios que efectian el
movimiento relativo, y de funcionamiento selectivo por el
electroimén correspondiente y que cooperan con una u otra
de dos palancas oscilantes para efectuar el movimiento adicig
nal.

13.~ Perfeccionamientos segln la reivindicacidén 12,
caracterizados porque los electroimdnes que corresponden g
los elementos sensores, el otro electroimsn y el electroimén
asociado con el mecanismo de rectificacidn, son accionados
simulténeaqente por la unidad de control pars definir de una
forma simultdnea las citadas posiciones de tabulacién.

14.,- Perfeccionamientos en aparatos de tabulacidn
horizontal para méquinas de contabilidad o similares, tal y
como queda sustancialmente descrito en la presente Memorisg
e ilustrado en los adjuntos dibujos,

Esta Memorla consta de veintiseis hojas escritas a

maquina por una sola cara.

Madrid,

1o Ji. sary
I & C. S.p.A.




3 Hojas HOJA 1.

SPTT & CoSopvo

A and
¥ru

ING.C.OLI

g O «
8| B _m_mu--m,. 8
e
m,, MN__HWM_.-- -..ﬁobo
. 2E g
B| lGe—p B m
o W@Jw i
2 <
EN -_ M rm m'm_
[MEHESE a8 &
mmL mf :
L
= 8 .. .
§8588¢%
- U
o ! bt
- ol

>(0)

FIG. 6 FIG. 7 FIG. 8

FIG. 5




IKG.CeOLIVETTI & CeSeP.do

i DN

M
"5 W=t
‘, Nasras’

v,
v

EI I

1

e,

Z!,t ‘o

s o
///.//A///'/?////Af




INGsCoOLIVETEI & CeSepehe




F Ee Ve S Vee @

g

19 JBL oy
}3'5;-:- o B L e

4

@%%//4@?

i
e

[



V‘“i.!.ﬁ. - "

E I ¢y

94

Co -
- )

@
3

i

- f L I L _ L J 1 1 | Jy I sy ISR man BRSNS pamms | I "1 I

—1 —J | B | | S | rlIL_ _/MOP_’ ] L L i T
] t4 L

HlH|HlHlHlHlHlHIH|HlﬁlrIﬁJr|ﬁlr|Hl#|ﬁ|HlHlMPm#r|ﬁ|T|ﬁlﬂIH|H|H|HlHIﬂlkIAIhIJIQIAILIAIHIHIﬁ

HIﬁJIHIFLlHIﬂJIHIﬁLIHIﬁJIHIFLﬂﬁIWJIHIWﬂNAlHIFLIAIﬁJIHIFLIHIWJIHIFLIHIﬁJIHIfT
LR] ,

HL AR L LA L A

ov

R BRI LA L Y A L T U R R LAY L E S0 RN AR LAS LA LAJ LAY LA LAY L L L AT L RS LAY LS LA LN LAY LT LS LA L |

oe
-4

oc

O

ol

-

]
vg

6L oL

M
o~

*t VPOH s2foH ¢

IELTATTIO O ONT




ING,C,OLIVETTI

1 . :
0 _I_I_J—L_I'"I_I'—L_I—L_J_\_I_I_I_LJ—I_JW
% | _
1 { 1 I 1 f j I ) B f l I 1103\f'f'
5 ,
3c ] 1 J i ] ! ! 1 ] | . 1104}__
L L—I—l______J'——_—'!_mle_
1
] - L 1
ad 106
{ 1077
1 1 J | N—
0 I [ ] F'J
3e.
[ 109
1 1 N\
5 ,
—; ' 10/
[ W~
1
0 |
n2r

FIG. 9




3 Hojas HOJ4 3,

18- 28

lIlll."lllll'l.l;lllllll'll'l!"l‘llllll'l'I"]l'l'll'll'l]'lllll'llllll]l'lllllllll'
th
o o i
- - { :
162: : '
- ?Os\l, 1 EI 1T T
- 1 |104/I ] il § | - f 1 ] 1 J ) S
105, !
l—-JJ. | S -
] — — —
106 ‘
107 '
- m [ [ i
- r ~ . —_—
N 1081" 1
N |
10/ ; '
i~ |
T 1
_— | r
57 T

S
fauluiv, ., 3 E Nyi}%igz%




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



