MEMORIA DESCRIPTIVA

para solicitar
PATENTE DE INVENCION
en
‘ESPARNA
Por: VEINTE ANOS
Por: " DISPGSITIVO PARA POSICIONAMIENTOS
SUCESIVOS DE PIEZAS "
A favor &e: .
FERCO, S.p.A. de nacionalidad Italiapa
Domigiliado_en:
' ' MONZA (Ttalia) Via Rovani 6
e 5 e 59 A B A A 1 T
El objeto de la'presenw
te solicitud de Patente de Invencio# se refiere a un dlspo—
sitivo para posic1onam1entos ucesivos de piezas mediante el
cual una pieza puede ser movida, mediante uno o mas Gtiles,
automdtica y sucesivamente y colocada con precisién a tenor

de un .programa preestablecido al objeko de poderse llevar a
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dilante el cual se puede llevar a cabo una
movimientos por lo siznos en una direccidn en una masa portahg
rrzmientas u otro dispositivo mdvil de Fijacidn de pil=zas,de

tal forma que una pieza fijada a dicha mesa portaplezas 0 si-

Jmilar,al final de cada movimiento,ss encuesntra en la posicildn

pre=lagida con respacto a la hearramienta o herramientas que

puadan realizar el mecanizado de la misma. Esta Patsante tieng
por objeto proporclonar ademés,un dispositivo d¢ posiciona——

miento consecutivo que compranda:
- 'i alMedios de posicionamiento adecuado para movar dig
masa alrobjcto de obtener ias pésicionéé suwesivas programads
b( Madios de programacidédn mediante los cdalcs 5=
establezcan sucsslvamente las diferentes colocaciones gue s@
obtienen al final dercada movi&i&nto.“ . . )
E) Medios para actuar sobre dicha progrémaclén,.al
.0bjeto de przordanar la misma, sajﬁn una sucesidn que conduz-
ca a posicionas fina}as y al obleto dc,llevar—a_cabO'el pro-
grama de mecanizado. »
jd) Sistemz de control, medios de inmovili;é&lén'y
consistencia al objeto de aschrér qu= dichas opc;aciones -
sz puede lograr sucesivamante ségﬁn un orden p;cesta%lécido
y sin ninguna jincompatidilidad. ]

Otra caracteristica de esta invencidn es que

esta comprends m=dios de programacidn que estan rezlizde-—

das d= tal forma gue permite la modificacidn y alteracidn ri
pida y facil cambio del programa de trabajo, para acoptar -

-
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tanto 1 dispo Ltlvo ‘como la méquina herramienta que reali-

zard el trabajo a.los diferentes prour mau, con diversos 1o

sicionzmientos y secuencias

Bl dispositivo comprende unos medios gus on
conjunto formén una unidad de funcionami&nto, adecuada para
asequrar movimientos autométicos de colocacién de una piéza
y respecto al ﬁtii 6‘her£amicnta, en’ una plura alidad de posi~
éidhcb prtodtcrmlnada, saleccaonaaa a lo 1arco-dc una direc-~
cion prees tab¢cc1da Yy preci amcntc a lo largo dc un segmens
to de la llnca que define dlcha.dlrecc1on. '

VNaturélmentc se pu¢dc ddmbinér dos o wés’ -
unida cs_opérativas anflogas a las dcfinidas aﬁteriérmante,
de tal forma que funcionen 1ndivioug]mentL @ Jo larcgo ﬁé -
sus corresnonmlen+eo direcciones 5, que bién pudieran ser d*'
¢has direcciones o %ogonalmu, con lo cual ce éonscguiria rey
lizay movimientos de colocacidn programadé en un plano.

Analoga smente se pued~ﬁ proc*amer v utili

W
P

Uﬂlddcc aé funcionamicntn medlante los cuales se puedé CO-
]orar una pleaa, segin un progrrma dado mcdiantb mOV1HL¢n~
tos rotativos alrededor de UnVCjc, u ‘poxr cualquier otro pro-
cédimicnto.'_ ;f: - , N ',. f Feo

En rcsﬁmén,'ée pﬁcéc asociar diversos cone
juﬁtos én los que cada uno de los_éualcs esjéapaﬁ dc.cuﬁplir

i

con las modnf1Cchon3 adecuadas, con laifuncién-qua se le
'asignc, y Yesultend do a 1; postre el wovimiento deseado por
lo gue en lo sucesivo se traterd como una scla ce‘ e am
funcionamiwnt

Seoln se ha indicado antericrmente 151- -

previcto el dispositivo preferentemente, rara efectuay

posicionsmientn de la pilesza respecto a uno o midn hemramian.

H
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' I



Eh—

tas, para lo cual se mueve segin progrima la pileza respecto
a la herramienta que se supone estd fija en el espzcio, ¥a

) - ) . o :
que éste dispositivo comprende piezas movibles con respecks

o
s
e
G
]
m

estaclanarias, algunos de los comoor~nte del dige !

70 || positivo que a continuacidn se citan, van9 evidentemcntc a~

sociados a las piezas movibles y c<cac1o rias respectiva—-—-
mente en el éspacio. Dichas asociac1oncs qu¢ ge describiren
oporthamcntc se pucden 1nvcrt1r sin afectar a2l espiritu de

- la Pabcnte, ya que la an&nCLOH no moclfica los efectos del

75 mov;mlento ncCesarvo y posic1ondmjen*o rclatlvo scgén progra

ma cutablcc1do.

SCAIPCI DE LOS PRINCIPALES CO !“”Tﬁb'

Las figuras 1 a 4 inclusive nues txan_el po-—

L K sicion ento de una p a l, p.e. una chapa respccto a un
e .80 utll 2, p.ua un taladro. Este (til se desplaza en una direc

cion fija, un movimiento longitudinal de avance o retroceso

independientenente de un movimiento de rotacidn. La Dieza a
p L et ' X

&ccanizar 1, se fija a una cstructura adccuadé tal COoma una

mesa portaharramLentaa 3, que se oc5p1aza cn una dctcxn-nada

g5 dirccc1on en cualau1cra de 105 scnbldos lnalcados con fle—e

.- - - ~

ol L chas en lu ‘igu:a_l. En este caso la plcza 1, se puzde colo-

L car dc tal forma que €l utll 2 autue sobrc una o varias pe-.

sicioncs, las cuales se pucdcn selecciongr a lo larqo do ~——

- " fluna lin¢a recta se extiende en esta direccidn y que corta el

. : . :
. - l\L

S0 |l eje del 1til 2. Evidentemente cembiando el tipo dm Gtil s

rueden realizar distintos tipos de trabajos

3

sdogedos a la mesa portaplieza 3. Dichos cilindros, son

w
4]

doble accidn v estén alimentados por un Ffluide a precidn Fe.

Lo

o

I——



Ry

100

105

115

-

4*2168 o

gln se indicard opotunamente, vén dimensicnades v dispueston

LR
(%

de tal forma que las céwaras de los pistones tienen unas dlen
gitudes exactamente preesteblecidas, definidas por elementos
de paso, Pp.e., por cabezales del cilin dro, y en direccicaes

opuestas mediante los e¢jes de los pistones 6 v 7 respectiva-

. -

mente.
En los extremos cpuestos de dichos cjés G v

7, wen fijaGO' 2 impuls ores 8 vy 9,'cntre los cuales hay un

espaclo m&ximo Lm, cua ndo estan colocados cn sus'poqiciona

extramas Yy oun 3upac1o mlleO I entre Las posiciones finales

opuestas a las anteriores.
En los adjuntos planos.se ha representado
una forwa caracteristica de este dispositivo y cuya breve -

descripeidn a continuacidn indicamos.

La figura 1 es una vista frontal de esbte -

)
¢

dispositivo seccionada parcialmente, en la que se apreci
tanto el funcionamiento de la pieza como el programador.

La figura 2 rrprracn#a una v1sta del accio-

namlcnto dcl progrgmgdor.
Las flgu"av 3 Y 4 son unas vistas durante

» ) ~

el desarrollo y, fin, respectiv mcntr de una opcroci3 da po-

Siéibnamicnto.
La figura 5 rcprescnta.un corte convencio-
nal, chﬁp V-V de la figura Srquc muestra el dispositive de
prograwacidn én s qué s ha faqxcndo 1 longitud aALul» |
La figura 6 reépresenta uvna vista y parvci aim
mente en s&cciéﬁ, gfin el pi no VI-VI de ja figura 5 ¢e lozd

medios de accionamiento del dispositive de procranceién.
I3 b

La figura 7 es una vista parcial seoin seg-

cién VII-VII de la {igura 8 en el qux s aprecia ol angrape

3
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La figura 8 represcnta un detalle del dis~

positive de pbsicionamientory as{ como su écﬁionamimn%o.

| La figura 9 se ha representado de foraa es-
quenatica el mando_hidraﬁiico v conexionado éléétriaa dal -
dispositivo. . 7

La figura 10 represcnta en planta vy da for—

ma asqucmética,'la asociacibn de varios disposi‘i VOS, qué -~

son obgc;os de csta 1nvcnc1on, para ontrncr ooerchg de

posnc1ondm1enco més compl&gas. 7 ' ,7,fi_““>r¥‘ ’ . - B

LOb comnoncnt*s ancCu dc itos forman un

CORJUQ»O mov1l de dvspoaltlvos, chOb mov1m1entos en cual—-

»

qulcra de las d*reCCLoncs sefialadas por las I”Cﬂaa,rsn ut

.h

110& para el pouic1onem1¢nto SUC&SLVO Qe dichd pxcza de ~-~

trabajo 1.

Dichos medios de posicionamiento van conkro

lados por un programador qua comprcnde un tambor o raodilio

-

de p;og cid 10’ ch tiene una conf:gurac1on #$rnc*aimen~

tb CJllndELCd que glra soport co:por dos soporitss 11 y 12 Ge

una b?sv 13 que forma pdruc de 1a cstrucuura Fi Ja de 1a,ma~

v

qulna herramlcnta. En puntos apropxado», a tLach = geniera-

tricas equ1dlstanbes radialmcnfc des dlChO tﬂmboz, se situen

armos choncs 14, cuyo ancho =n una dlrrcc¢on pdraIeTa a]

eje dcl tarbo* y a dicha dl**Cclon transvcrsal de ia mesa 3-
: ; o .

©5 lgual o} llgcramcnte superior (dentro de lln c' est

chos” de Lolcrhnc1a) a OLChO intervalo minimo I, estando si-

tuadas dichos tetoncs'dé tal forma qué actuan succsivaménta

(mediante rotaciones sucesivas de pequ=fio angulo RE Lempre

iguébf) ré interferir con las trayeccorias de dichos innulé

sadores 8 y, 9.

[T . -

e
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Egke tawbor 10, gira sobre su

it

te estd Ffijo con respecto a los movimisntos de

o

herramieatas en las direcciones sefialadas por la fiecha o ~

la figura 1, mediante lo cual se Llevan a cabo dichas cpsra-

ciones de posicionamienitos. : ' .
Tales movimientos rotativos sucesivos sz a-

plican prc;rerlumenL al tambor 10, mediante un m:canismo
motrlz del tipo qu¢ aparece en la nguru 2,-&1 cual s= drg-

cribird mds de alladanrnta con postcrloridad. Dichao mecanis-

5, que engrana en un

3

mo comnrend» un engranaje de Lrvnquet»

cngranéj de diente de sierra 16, cada diente del cual corres
ponde a dicha énchura angulég, csfahdo'agustado dicho sngrm ari;
I de,trinquetm sgbre un brazo giratorio 17,'q&é fﬁnciona -
medianke un conjunto hidmilico o neumitico cilindro-pistdn
13, preferiblemsnte de tipo de aécién Gaica, y mate n}.o bajo
la accidn de medios eldsticos ds rmtérno.

La mejora del rcndiﬁiento dél dis pO%’ulVO
es evidenkts porllo gue hemos maﬁifcétado antgribrmcntc. La -
programaci&n del posicionamilento sucesivo se puédc estableces

convenientements= disponiendo dicﬁos tctoncs 14'a través de

las goneratrices suceslvas del tamboL 10, el cual avanza des-+

DU&S un paso de amplitud angular en cada c1rlo de rabaJo,;
fin de alcanzar el’ tcton siguiente 14, entre losﬁlmpulgado~~
res 8 ¥y 9. La secuencia de pos;ciondmlen%o c; como sigueé

En 1a flgura 1 se ha supussto que la plexa
de trabéjo,l estaba colocada para talédrar un’agujcro e elld
en una posicidén P, seqin aparcce en la figura?3. Dicha pésij
cidn se asegura por el ﬁcchq ¢c que el tetén.14’se Fija ene

tre los impulsadores 8 y 9y e .té por tanto dzbermin ﬁd e

) ”
- -
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diante la situacidn de dicho tetdn 14°a lo largo de una Gee

caaere ey a e S fmieme o e

T

necatriz del tanbor 10 Despues de taladrar el orifiicico ¥

hay que taladrar un segundo orificio e«n una pos¢c;cw B (yer

la figura 4) sitﬁada a2’ su iszquierda a una distancia D, res—-
pecto al ori lci; F'antcriormentc taladradog

El nuevo pO“lCiOﬂcW“CHLO cbtiene siguiendo
laVSUCculoﬂ de mov1m1cntos cﬁa Se exXpone a ccntiﬁu"cién:
) '. o " (a) Distanciar los impulsadores 8 y 9 entre
si,:a.éu ﬁéximo intervalo Lm (ver la fiéura 3)'mcdiante di~
chos conjunéos de éilindro~pist6n, 4 j 5.

“(b) Girsr un paso elxtambor 10 por la ac--

€ibdn de diche conjunto de cilindro-pistdén 18 Y cng anajes —
15 y 16 con el fin de llevar un nuevo tetdn 4“ SU pOSi——

»

cién de funC1onamicnto. Es dcc;rcl nuevo tetdn areyru 'Gn -

14" estd situado a la derecha a una distancia D7 del t=itdn

A7 que se determind en el el IO O S
14 "que se determind en el posicionamiento ankerior.

- - {¢) Llevar los impulsadorcs a su minimo in-

tervalo I, mediante la accidn de dichos conjuntos de ci

dros-piston, 4 v § en dirccciones opuestas. AL final de di-

cha operacidn, la pieza de trabajo 1 se encuentra en la nue-

va posicién necesaria (ver la figura 4).

Una nucva posicidn se p pucde alcanzer con -
tal de que el siguiente tetdn 14" se situs entre los impul-
S“dorés, en ﬁn.puntd dentro de su méxiwo intcrvalg ng_

Como se indica en la figura 3, cuando fur-

cionen los dos conjuntos de cilindro-piston 4 v 5, sus Zmmul

sadores sen forzades a real

tas L IJ” -
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Vs cuando encusntra una resisi sencia que no prdg superar, su

P—,

wmovimicato hacia le izquierda se invierbz, en un movimienito
hacia atrds de su conjunto cilindro-pistdn 14, esto es hacia

la dececha, y consiguientemente la totalidad del conjunto -

mévil (mesa portansrramientas 3, con la pieza de LranaJo 3,
A" a lo largo de 1a long¢tud restante LY de la carrara del -
impulsador, mientras en cl movmmlﬂnﬁo total a_la derecha dal
ctro impul¢hdor 8 corresponds a la suma “de su pronia carrara
L° respacto a 1a masa portahﬂrrgm =ntas 3 vy a la longitud -

L" 5 del movimlento cbte ldO a 10 largo de dicha mesa.

Ev1d~nbcmcﬁtb la misma SCCUCHC*Q y condi--

bio, necesario para el siguiente posicilonamiento sw» ha de -~
realizar a la ilzquierda en vez de a la derecha, sisndo sicem-
pre igual a la amplitud de dicho cambio (pero en divescidn

opu»nku) dl intervalo entre las posiciones (en dirsccidn del

eje del tambor)rd& los tetones 14, que se llevan sucesiva——

mente pa ana interferir las ttayectorias de los impulsadores.

Exﬂm'nundo las fiqurds l 3 yv-4 se pusds -

notar qu= dicho tambor ae prog*amarlon 10, t1~n una-longir
tud aw;al utll Lu, nuy ¥ uparxor a la longLEud écl intervalo
méximo Lm entre los impulsadores (ver la figura 3). Bilo pex
mite alcanzar una gawa mas awplia de p051c10namlqntos pero -~
manteniendorlimitadas.1as dim:nsionﬁ del cilindro y de todo
el conjunt@ wbvil. Esto.éc pucde ébucner durance~1a ordena-
cidn dc'los tctoncs 14 en el tembor, es decin que al poo 5:

wmar las opsraciones dr ‘trabajo manteniendo cuglquier distan-

%cia axial cntrc 1os sucesivos teton (duwanfw la rolacion

del tambor) siempre son iguales a una 1ong1uud Lp que no soa

3_' e O

Y el otro conjunto de cilindro-piston 4) se mueve en dirsceide

clones se producen en dirscciones opuuécas cuandé cdicho cam=i

.
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superior a las carreras L o LY de diches impulsadores, Dicho
A pmm .'V - =~y Y 2, 3 ~ -” Yy = . ~ g ~ - .".—. -
de otra forma: un cambio superior a dicha carrera, hasta el

& rd a -
Limite méaxim

L
. ﬁ'
o]

ﬁtil Lu, se 1ograré,médiapte fases sucesivas
que no sean individualmente superiores a una carrera del im-—
pulsador. -

. .Lps'cbmpdnéntes anter o*mente dLS ritos -
puedcn ser précticémenté disefiados de muchas ¥ difzrentes ma
ncras. Cono as mucstra en las flgurab 5 a 8 dicho tcﬂ or de

procramac1on 10 conshd ‘de un CU=rpo c111ndr1co 19 formrco poz

una multltud de ranuras dlsphﬁstas a 10 largo de las. getieras:

e

ricas del mis mo, én donde se puﬁdcn engranar muchas franjas

metilicas 20.contenlendo cadaruna un saliente en forwma de -
tetdn 14 y fijadas estas franjas al cuerpo mencionado 19, -
mediante cabezas-corona 21 y 22, adaptadas para circundasr -~
lgs-extpcmos 207y 20" de @ichas frenjas. Dicho cuerps cilin-
drico se fija a su arbol 23 de Lu3 mdngra que psrmitc un po—-
bicionamlanto axial de grén pr&ci ién, pzcsto que la exacti-
J-u::} dc tal nooic1onam1cnto depcnde de dicho aJUath Ccm“ian~
do hac1a afucra dicha ;abézas~coronaa Y en p¢rL1c ar la §§
bezé 21 las refcrldas frunj 5 20, se pucdcn separar del F~

cucrpo cilindrico vy rccmplazar por otras pdra preparar el

31590 itivo; p dlversaq programac;oncs bu ado e La si-

tu c1on de Jos tetones 14, a lo largo de las-LranJas e ree
. . - i

Fferencia. .
Cerrado en un extremo de dicho Zrbol 23 wd.
una rucda de dientes de slerra 16 que-vd engranada mediente

uq engranaje de Lr1nqu¢t@ 15. Cchaaa en ci eXtremo opussio

de dicho &rbol v& una rueda 24 que tiene dlcnhc ?iga monte

inclinados 25 en donde un trinquete 26 Llevado per un bri

A aa [.. u.'-
giratorio 27 que os manktenido por la accidn de un muelle 28

- 30 -
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Se engrane sucesivamente a fln de rctﬁner el tambor en cada

™ S— gy

posicidn’ de giro angular.

Fl cilindro 18, mediante el cual di IJ‘tﬂm"
bor gira paso a paso y que tisne un piston 29 conectado a
brazno oscilante 17 {(del engranaje de tr rinquete mcdlante un

corto vistago conectador 30 y una junta articulada 3L) wd -

preferentems nic coneetado con la chdLﬂcla 32, con un brazo 32

del soporte fijo del d15p051t1v0 (11 y 12)..

Como S pucdc notar en las v1ata¢ de detam—

flos movimientos rotativos alrededor de dicho eje de véstego

llc dm lao fiourag 7y. 8 se réfieren al impuléédor 9 acciona~
do por cl conjunto c111ndr0aplston 5 (siendo el otro impalec

simétrico similar), dicho ¢mpu_uor vl sujeto al extremo 77—

del véstago de pisitdn relacionado 7 y e&s retenido frente a

por un extremo 34 del miswo engranedo deslizantements en una
muesca guia 35 que.csté hecha en la mesa poriaherramientas 3
o mediente cu;]quch otro medlo aprepilado. Bl exiremo opucs-—
to 36 de cdicho impulsor, designado para cnqranar con los G
ferentes tetones de posicionam;cnto 14 véa dlmbnalOﬁdd ¥ con-
formado de tal manera que, s¢gun se pUcdu QPECClnr en la fi-
gera 7, solo pucuc engranar un tetdn por vuc]ta v libremento
darlalcence iauerdlmrnfc a todos lo" tetones adyacentes del
posicionamiento precedente v. sucesivo.

£ fin derrﬁ nlizar auuowaticamenté dicha st

’ . - 1y . . . :-.. o 4
cesidn e movinientos para alcensay cualquisr posicidn pro—-

IS

. f-‘

gramada, lo mismo Gue dicha sucesidn de posiciones programas
das, el dispositivo anteriormsnte mencionado o equivalenic
del mismo, s puede zsociar con un sistema Quo com

positivos C]LCtrOWPUmct¢COu o electrohidriulices, del tipo

.

- 11
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componentes esenciales : . del dispositive se indican con los

mismos nimeros de referencla de las figuras 1 a 1o 8 inclusi

Digho sistem ve conectado on*rahlvam nte a

una fuente de energia eléctrica B, v a un circulto con flui-
o : P : < = . ’ -'4- -‘. - .
a0 a presion P, por ejedplo, aire comprimldo. Bl circuito
de entrada de aire comnrimido 37, va conactado a dichos con—

juntos d= doblc accidn c1lvndro~wwston A v S atraVc, s un |

dlSurLbUlGOE da flu;ou 38, prov1sto« de las elcrcwrv»vu7as -~

S1 y S2 vy qu= nor medio dc las tuohrlas Se allmcnhap les dos

cabezas de cada uno dc los c111ndros pistones- qud estan en -

” > -~

pardlelo. El conjunto de acuuacién Unica ClllﬂdwaDA ion 18

es al¢mcnradoaltravcs da un dlstrin ido des flujo 41 que tis

lw

-

ne =lectrovalvulas S5 y S6, meaidn te las cuales una tubﬂria
Ge alime nta01on 42, de dicho conjunto C1llndro~plston, s& -

puede conectar alternativamente con el lado de presidn y de

t6m madiante un muelle 43,

tor prxncmoal 44 beLblCS 45 v un trans‘ormado" 46 vy aliwen—
1as bobinas de dlcnas &1¢Ctr0leVUldS Sl S6 a traves de

una plural;dad de 'in errup torco de con brol consentimicento v

continuidad, es decic: . o c
A : : S

El alcance de posiciones de fin de carrera

dcl avance Yy retroceso de los impulsodes 8 y 9 se

mﬂdlante microinterruptores  fin de carrera CL,.°C2 y C3

Gue e clerran respectivemente. Dichos microinterruptoras -

de -arrangue” IA en el circuito que excita la clectrovilvula -

52, wmientras que los microinterruptores C3 v C& van conecta—

C - 12 -

descarga, slendo realizadas las carreras de retorno del pis—

"E1 c1rcu1to eléctrico COﬂprch» ua intes zup

CL, C2 van conectados en serie entre 5l v con un inte ruptor .
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dos en seric entre si,y con un wmleroinkterruptor C6 en «l i

cuito 47 de la electrovalvula 56, pudiendo dicho wmicrointne.

s

rruptor €6 sgeflalizar el retorno del mecanismo de alimuntecdd:

JER Al S

16—18 de dicho tambor de progranacidn iQ. La actuscidn dv -
dicho nmecanismo 1$~18 gefializa por un microinterrﬁptcr C5 -
gue cierra el circuito 48; desde dondo el circuito Ge excita
cibén 49 de la electrovalvula S5 y el circuito de excitacidn
50 de la electro#élvﬁla si, Qan concctadoé paralelanente en
el punto 51, estando dicha electrovalvula Sl conectada en so
rie a un comautador de fijacién,normalménﬁc ccrradovIz. Bl
conimitador IA se cierra por la herramienta a la »

del ciclo de mecenizado de la misma.

Bl funcionamiento de dicho sisltema €5 wgan——

su condicidn de funcionamiento como aparzce en las figuras

i 6 45 en donde dichos impulsores 8 v 9 eséén frenbe al Lo
tén 14 mediante fluido a prcsién en clvcirtuito'40, en tanko
la harramicnta funciona y dicho inh¢rrubtor de arrangus IA -
esté abierto. Todas las clcét;ovalvuias'cstén excitadas pues
to_qﬁc el circuito 52 qun‘cséé ccrradovatravés de loé_in£3«~
rruptores electricos Cl y €2, estd abierto en IA y el circui
to-47.qﬁe esté c¢frado en CG, eséé;ébierto en C3 y C4, Qi

chos circuitos 50 v 49 estdn también ebiertos yva que rl cir-
_ h

culito 48 se ahre en CS.

Al terminar la faose de trabajo (cuando la -

TR

herramienta se aleja de lat plezasde trabajol), se cierea ol

-

P

interruptor IA y se comienza ¢l ciclo de situacidn. Bl ciornd

temporal de dicho interruptor TA produce la excitecidn del’

$2 a través del ClL, C2 vy IA, wediante o cuval we abso ol ¢io

o 49 con Ffluido o prowidn

[EN
o

cuito 40 vy se alimente el circcud

O G e
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a fln de impulszar dichos impulsores separandolos entre aoi.

432168

- Al final de dichos movimiento, los microintc-

Q
Q
o}
|1
3]
9]
o
v
0.
e
141

rruptores C3 y C4 (los cuales, estand en aeric,

aseguran que el final de la carrera de retorno se aleence o
hmbos 1m9ulsorc )ce cierran v la wl#crroval&u} S6 s excliia
a través de la C3 C4, C6, por 1o_9ua1 se aplica una presidn
al c1rcuitq 42 del ¢ilindro 18. Ditho tambor ge proaramaciéﬁ
10 ﬁstélabligado despues a realizar un pasgo rotativo a fin -
de. situar un nu&vo.t¢ton 24 entre los impulsorés. El fin de

dicho avance se scfializa por cl cierre del C5, el cuzl pro-

duce la CXCitcCl tgnto de la elccnrovaLVUJa Sg, a travds -
de los circuitos 48 y 49 (con lo cual toma zire dicho cilin-
dro 4b), ¥ del Sl a travis del 48, IZ y 50,7con.10 cuzl sa -
vuelve a toﬁér aife el 48 y el 40 es conectado al izdo da.

. 7

la presidn, de wodo que dicho nuevo tetdn 14, se Fija hermé.

I3
=
In]
it
o
o]
@&

Llcgmcn e lmpulsores., E1 dispos tivo estd en cspee

ra de un siguiente ciclo de opcr;c¢on, el cusl comenmerd pre

_v1o Clérré subsmculcntc dcl IA mientras se cfcchua la meca--

nlzarlon de la pileza de trabajo colocada en su nueva PO~
cion, y asi sucesivamente. .

ElL dispositiv vo comprende medlos designados -

para wantenerlo en una condicidn en la cual sus impulsores

.

se manticenen espaciados (ver fig. 3). Se pucde estabiccesr -

a1

dicha condicién abriendo un interruptor de gradu cién X4, -
nediante el cuel sc¢ impide gue S1 sea activado.

Los rendimientos v ven%ajas del disposis

o

mejorado, a tenor de « ta,¢nv¢n son evidentemsnie tal

y como se deduce de la descripeidn antedior v dibujou ave sco

- 14
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mienta) se pusds colocar automaticamente

>
-
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cesaria; a lo largo dc un segr=nto yecko gue benga uua 1o~
gitud nkil Lu (ver fg. 1), sequn esbé desarrollado el ¢ispo-
sitivo. efijando apronxaaamente un juene de tetones qué ~
Lleve Fravjas de los componantas 20_{ver las Fig. 5,77y 8) en
un orden necesario alfcdcdor de dicho tambor de pos FLCLOna--
wisnto y de programaciéﬁ, se puadc pr¢fijar el dispositivo -
para cualquier programa de posicionamientos sucesivos en un
ninero compatible con aquél; el cual puede iﬁcluso ser'éan
grande como el nﬁméro dc>tctoncs que  se pu*dan prefijor en
dichoz tambor;tes decir, el nimero de dcsplazamicntos angu-
1arcs se puaden 1mpart1r al tambor 10 para 1ograr una fevo—
lucién complata (3602 R dcsoues de lo cual se vutlvh a co—-
menzar el ciclo proqrdmauo‘ | . - |

Como se hd indicado anteriormente, ciamio so
dispone ds més de uno de los diSpositivos antgriormcnte des-

.

critos, o eguivalentes, se pueden realizar programas de po-

sicionamiento wmas complnjos v en dos o wds direcciones. Cowo

Py

e muﬁstrn en el diagranma de la fig. 10, un dispositivo que
comorcﬁdr conj vnto dm colegacidn cilindro-piston 4a, 5a -
{en suma como los otros mcranl,mo que e especificaron an~

teriormsnte), para llevar a cabo el posicionamicento en ciak-

quierzséntido A” y A%, vy se pusde con]unuar de tal wanera -
gue Se muevan sn una dlrﬁCClon ortogonal (o 1nc1u O en un -

: s h .
angulo gue no sea de 90Q)" en la direccidn definida por A’~

A", por ejewplo en direccidén B” - B, mediante otro disposi-

tivo andlogo que comprenda conjuntos ci lindros—pistdn 4b v -

5b. D& tal manera st pusde obtener al pos sicionamiento en cuad.

guier punto de un especio bidimensional, cefinide por coovds

nadas cartesianas, y que tengan ejes que corresponden a di-
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dedor de dicho eje, por ejemplo para llevar la pieza de tra-~

iy
e
L
o
et

2 estructura, puede a su vez ajustarse giratoriam=nte
alredador Ae un aje oﬁtogonal con el plano, segin definido
por dichas direcciones A'-~ A" y B - B", pientras que un =
tercer dispositivo, qué conprende conjuntos cilindro~pistdn
4r ¥y 5r que actua sobre los dipositivos aﬁteriores, O @S5—
tructura de sujeccidn, por ejemplo mediante un eng:anaje de
pifidn y cremallera 53 y 54, permite efectuar movimientos ro-

tativos programados en cualesquiera direcciones Ry R" alre-

bajo en una direccién desde y para prefijar la misma paca o-
peraciones mécanizadas en direcciones preestablecidas, por
ejemplé'para taladrar orificios alargados, muescas de fresa-
do, operaciodes de soldadura y andlogas. Otras combinaciones
Yy asociaciones de los medios majorados, a tenor de esta in-

vencibén, son evidentemente, posibles y son facilmente reali-—

cidén.
- N O T A~
Los puntes de invencidn propios Y Duavos gue
se presentan para que sean objeto de este registro de Patente
s - e~ . -~ > .
de Tnvencidn en Espafia, por veinte anes, son los siguientes:

RETVINDICACIOMNES

"
19,~ " DISPOSITIVO PARA POSICIONAMIENTOS SU--

CESTVOS DE PIEZAS ", caracterizado porque seqgin una serle
praestablecidas de posiciones relativas, una pleza de traba-

jo o de otro material a mecanizar, con respacto a por lo me-

- 16 ~
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jgual a dichos intervalos, siendo disefiados dichos tetones

-

nos una herramienta, y que comprends un conjunto mdvil qua‘

incluye al (til, o preferiblenente a medios d= sujeccidn de
la ploeza a trabajar come por ojemplo una mgsarporta»piazas
£ija, respecto a un conjunto fijo en el espacio qus Compren-
de medios da sujeceidn de la piexza de'trabaja, o prafariblod
mente la herramienta o herramientas para mecanizar consazci-
tivamente dicha nieza da trabajo en una pluralidad de posi-
ciones espaciadas a lo largo de una direccidn preastableci-
da, y a alzarse por dicha pieza de trabajo, a tenor da una
sucesidn programada preestablecida. Dicho dispositivo s=
caracteriza al comprender un subconjunto mdévil y apoyado
(preferiblemente dichos medlos de sujeccién de la pieza de
trabajo) que se guia a lo largo de dicha direccidn; dos nme~
dios accionados por fluidos que funcionan en sentidos'opues—
tos a lo largo de dicha direccidn y que llevan impulsores
que se puede mover desde una poslcidn wdxima de aproximacidn
en donde se deja entremedias un intervalo preéstahl&cido,
con una posicidn de espaciamiento méximo;rm&dios de coloca-—

cibén y de programacién que llevan una pluralidad de tetones

de tamafio similax que tienen una longitud eszsencialmente

para alcanzar sucesivamente una posicidn entre dichos impulﬁ

sores, en cualquler punto del intervalo dejado entermedio

en su posicién de espaciamiento maximo, mediante lo'cﬁal

cuando dichos impulsores retrocedan a sﬁ posicidn degaproxi-
i

macidn mdxima, dicho conjunto movible es forzado en alcan~

zar y mantener una posicidn que corresponde a la de una pro-

yeccidn fijada entre dichos impulsadores.

2Q.~ " DISPOSITIVO PARA POSICIONAMIENTQS SU-

CESIVOS DE PIEZAS ", segln reivindicaciénrl, caracterizado

- 17 =
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porqguz dicho instrumentos dé.pdsicionamiento comprenda un
tambor esencialmente cilindrico, fijado giratoriamente al-
rededor de un eje paralelo a dicha direccidn, y dotado con
una pluralidad de tetones, situados a lo largo de tantos seg:
mentos rectos como se definen por generatrices eguidistaakes
de la superficie silindrica del tambor, estando dicho taumbor
sujeto axialmente con relacidn a dicha estructura astaciona~
ria, y dispuesto de tal manera que sus tetones se pueden co-
locar sucesivamente mediante movimientos rotatlvos del éam-r
bor que tenga un paso angular igual a la de dichas genera-
trices, entre los impulsores, cuando est’an en dicha situa-
cidén deleSpaciamiento maximo.

3Q.- " DISPOSITIVO PARA POSICIONAMIENTOS SUCE-
SIVOS Dé PIEZAS ", segiin la reivindicacidn 2, caracterizado
porque se espacian dichos tetones en el tambor, en direccidn
del eje del tambor, de tal mansra que el intervalo entre los
tetones situados sobre generatrices adyacentes no sea supe-
rior a una sola longitud de carrera del impuléador.
V 49Q,.~ " DISPOSITIVO PARA POSICIONAMIENTOS SUCE
SIVOS DE PIEZAS ", seglin la relvindicaclén 2, caracterizado
porque, dicho tambhor fa éonectado, medianta un mecanismo ro-
éativo unidireccional, a un instrumento motriz mediante el
cual los movimientos rotativos de dicho paso angularlsa -

transmiten al mencionado tambor.

i
50,~ " DISPOSITIVO PARA'POSICIONAMIEQEOS S50~
CESIVOS DE PIEZAS ", segin la reivindicacién 2, caracteriza-
do porqua sa forman dichoé tetonas sobre componentes a modo
de franjas, que se puaeden insertar reemplazables y asegurér
en muescas que se extienden a lo largo de dichas generatri-

ces del tambos.

-~ 138 ~
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540

mediante las cuales se controlan las tuberfas de alinenta-

tos del vistago del pistdn, en ambas posiciones finales de

692.~ " DISPOSITIVO PARA POSICIONAMIFNTCS SU%
!

CESTVOS DE PIBZAS ", segln raivindicacién i, caracterlzado

porgque dicho instrumento accionado por fluido comprende dos

7

conjuntos da doble accid

n cilindro-pistdn, situados coaxiaid

i
(2]

imétricas opuestas, estando filjados

o

nente en posicionss

L

<

dichos impulsores a los extremos opuestos de los vastayos
del pistdn del mismo-

79.- " DISPOSITIVO PARA POSICIONAMIENTOS Si
CESIVOS DE PIEZAS ", segln reivindicacién 4, caracterizado

porquse dicho mecanismo rotativo unidireccional comprende CO-

no medio de funcionamiento, un conjunto cilindro-pistén acwl-

cionado por fluido.

89,.~ " DISPOSITIVO PARA POSICIONAMIENTOS St
CESIVOS DE PIEZAS ", seqin las reivindicaciones 6 y 7, ca-
racterizado porque comprende medios de control que incluyen
vélvulas y mecanismo distribuidor de flujo, segﬁn programa
predeterminado, a f£fin de conectar alternativamente dichos
conjuntos cilindro-pistdén, a una fuente de fluldo a pre§i6n
y tomar airé respactivamente.,.

902, " DISPOSTTIVO PARA POSICIONAMIENTOS S5t
CESIVOS DE PIEZAS ", segﬁn réi&indicacién 8, caracterizado

porgqua dicho medio de control comprends electrovalvulas,

cién del conjunto cilindro-pistdn, a fin de llevar a cabo
una sucesidn programada de dichas conexiones asi conb cirm:
cuitos eléctricos de activacién de las electrovadlvulas, con-
trolados por interruptores que a su vez funcionan meéiante

instrumentos de interruptor autom-itico y de comprobacidn,

disefiados para sefialar y mandar »l final de dichos novimien—

- 19 -
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' tos vy accionas de las herramientas,

recorrido. Dichos circuitos eléctricos compranden enlaces
de continuidad y autorizacidn a fin de evitar que aicho tam-
bor que controla el conjunto pistda-cilindro funcione antes
de alcanzar_dicha posicidn de'aspaciamientc maximo del im=
pulsor, mientras gque dichos impulsores se puedén retroceder
a su maxima posicidn de aproximacidn mediante sus conjuntos
cilindro-pistén, sbdlo despues de que se haya girado dicho
tambor y colocado otro tetdn entre dichos impulsores;

102.~ " DISPOSITIVO DE POSICIONAMTIENTOS SUCEf
SIVOS DE PIEZAS ", segln la'reivindicacién 9, caracterizado
porque compfende por lo menos un interruptor ep;lavado con
movimientos y operaciones de herramientas, estando conecta-
do.dicho interruptor dentro de tales circuitos eléctricos,
da . tal forma gua un wmovimiento de dichos impulsores, desde
su posicidn de aproximacidn méxima, se puade llevar a caﬁo
s6lo despues de que la herramlenta, o las harramientas, se
hubiesen retirado de la posiciodn én que pudiesen interfekir
Llos movimientos de la pleza de trabajo durante los sigulente
pasos de éolocacién.

119.~ " DISPOSITIVO PARA POSICIONAMIENTOS SU

CESIVOS DE PIEZAS ", segiin’la reivindicacién 10, caracteriza
do pofque la sucesidn de movimiento .y accidn para alcanzar
cualquier posicidn siguiente de la pieza de trabajo se co-

nience mediante dicho interruptor enclavado con los movimien

I
1

120, " DISPOSITIVO PARA POSTCIONAMIENTOS
SUCESIVOS DE PIEZAS ", segin la reivindicacién 9, caracteri—
zado porque dichos interruptores esclavador con los movimian
tos de dichos cemponentes motrices .del conjunto cilindro-

pistdn se conectan a tales circuitos eléctricos de tal mane-

w 20 -
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590

ra que al final de cada woviamiento comience el nmovimanto
siguliente dentro de dicha secie de posicianamiénto.

130,.~ " DISPOSITIVO PARA POSICIONAMISNTDS
SUCESIVOS DE PIEZAs "

Tal y como se ha descrito en la menoria que
antecede y para los fines que se han especificado.

Consta la presente memoria descriptiva de
velnte y una hojas escritas a mdquina por una sbéla de sus
caras.

Madrid, 21 de Noviembre de 1.974

DEMINAD CIAZ UNGRIA
==}
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