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E l presente invento se refiere a d ispositi­

vos para convertir códigos binarios en cantidades, en 

forma de movimientos controlados mecánicamente. Para 

esto , se u tiliz a  un procedimiento de suma en e l que 

elementos diferentes, correspondientes a b itio s  en có 

digo binario, son sumados a una cantidad correspondian 

te a un número decimal. E l dispositivo comprende, por 

e llo , medios para indicar mecánicamente números deci­

males, y medios de ajuste que, a través de una fuente 

exterior, reciben un ajuste especial para cada códi­

go.
Un código binario, como sabemos, está compiles 

to por cierto número de términos, consistentes en d ife­

rentes potencias del número 2. La aparición de un té r ­

mino con un cierto  exponente está designada por e l fac_ 

to r 1 delante de la  expresión de la  potencia. Los nú­

meros decimales están expresados como la  suma de d ife­

rentes potencias del número. 2 y, viceversa, la  suma 

de una serie de potencias de 2 representa, específica­

mente, un cierto  número decimal. En una realización 

concreta de este principio, un código binario es con­

vertido en una dimensión decimal por e l montaje en li. 

nea^de, por ejemplo, superficies de to m illo  o levas 

colocadas axialmente, cuyas alturas axiales represen­

tan diferentes potencias del número 2, de modo que una
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linea compuesta por levas seleccionadas representará 

e l  número decimal que representa e l  código binario.

Se conocen convertidores de código con cuer 

pos de medición que son introducidos selectivamente 

en un dispositivo de medición para interpretar un có­

digo binario, de d istin tas formas. Dispositivos mecá­

nicos de esta clase van emparejados con una inercia 

que basta ahora les ha hecho inadecuados para los ope 

raciones de registro rápido. En los códigos binarios 

de cambio rápido, e l tiempo de reacción del d ispositi 

vo no debe ser demasiado largo, debido a que existe e l 

riesgo de que los b itio s del código no sean reproducá 

dos correctamente por e l dispositivo. Un modo de e l i ­

minar este riesgo es reducir la  inercia de las partes 

móviles y equipar a l dispositivo con medios de ajuste 

que, con a lta  precisión, dispongan las partes móviles 

de acuerdo a los códigos binarios que entran.

En los convertidores de código mecánicos de 

este tip o , existe la  posibilidad de amplificar sustan 

cialmente la  señal portadora del código simultáneamen 

te  con la  conversión del código. En una máquina de tra  

bajo, es de gran importancia que sea posible u tiliz a r  

la  cantidad de salida del convertidor para producir 

movimientos y operaciones de trabajo en la  máquina. 

Debe por ello  considerarse deseable que e l convertidor,
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aparee de diclia precisión sn casos de códigos binarios 

de cambio rápido, tenga también la  propiedad de pro­

porcionar una fuerte amplificación de las  señales re­

cibidas por los medios de a ju ste.

E l objeto del presente invento es resolver 

un problema que consiste en la  producción de una con­

versión de código correcta, rápida, de señales bina­

rias y en la  emisión de las cantidades codificadas en 

forma de un movimiento controlado mecánicamente. Un 

dispositivo que, de acuerdo con e l  invento, está dise 

nado para resolver e l problema, estará equipado con 

juegos de levas dispuestos sobre un árbol común para 

actuar en una u otra dirección ax ia l. El dispositivo 

tiene medios de control para liberar e l que, de acuer 

do con e l código binario rea l, contribuya a la  canti­

dad de salida. E l invento está caracterizado por una 

pluralidad de cuerpos de medición, montados y dospla- 

zables axialmente sobre un árbol común y ajustables 

individualmente con respecto a una posición de comien 

zo que depende del accionamiento del árbol y de la  

posición de los medios de a ju ste . Los cuerpos de medi 

ción están constituidos por juegos de discos de levas 

en los que los discos están dispuestos con levas axia 

les enfrentadas, y medios de parada o retención y arras 

tradores que cooperan con los medios de ajuste y e l
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árbol para producir mi movimiento relativo limitado 

entre los discos de los respectivos juegos de levas, 

transformados en desplazamientos axiales de los dis­

cos con relación a la  posición de partida.

5 Un ejemplo de ejecución del convertidor de

acuerdo con e l  invento está descrito más abajo con re 

ferencia a l dibujo adjunto, en e l que:

la  figura 1 muestra una v ista  en perspectiva 

del convertidor, parcialmente despiezado de modo orde 

10 nado•

la  figura 2 muestra una realización altom a 

tiva de un juego de levas que forma parte del conver­

tidor.
la  figura 3 muestra una combinación del jue 

15 go de levas y los medios de control.

la  figura 4 muestra una proyección v ertica l 

del convertidor.

la  figura 5 muestra en perspectiva una va­

riación del convertidor mostrado en la  figura 1.

20 E l convertidor en la  forma ilustrada, está

construido en dos secciones, 1 ,2 , una equipada para 

la  producción de una cantidad de salida y la  segunda 

para otra; por ejemplo, las cantidades de salida pue­

den ser combinadas de modo que las cantidades de s a lí  

25 da resultantes formen un movimiento la c ia  delante y
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hacia atrás que, a l exberior, aparezca en un pivote, 

3 ,4 , que sobresalga le cada sección. Cada sección con 

tiene cuatro juegos de discos de leva 5, colocados uno 

a continuación del otro, cada uno con su elemento de 

control 6. Tal unidad está mostrada en la  figura 3.

E l elemento de control 6 está mostrado como un elec­

troimán 7 oon armadura 8. En posición de reposo, la  

armadura está mostrada por e l p erfil en lineas de tra  

zos y, en posición "retirada” por e l p e rfil continuo. 

E l electroimán está montado en un bastidor 9 en e l que 

está sujeta una espiga o pasador 10, sobre e l  que es­

tá  montada la  armadura, equipada con un par de uñas 

11,12. la  armadura es so licitad a a su posición de re­

poso por un resorte 13 y, cuando circula corriente a 

través de la  bobina 14, es atraida hacia e l polo 15 
del imán.

Las dos secciones 1 y 2 están acomodadas en 

tre  los extremos de un bastidor de montaje 16, equipa 

do con una pared intermedia 17. Las unidades mostradas 

en la  figura 3 están sujetas en su s itio  por medio de 

un par de v a rilla s  18,19, y fijad as entre e lla s  y una 

pieza superior 20 del bastidor. Cada bobina 14 tiene 

conexiones de corriente y está acoplada con una uni­

dad de control central, desde la  que salen impulsos 

que constituyen las corrientes operativas para la  bo.
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Cada juego de discos de leva 5 consiste en 

dos discos de leva 21,22 y la  superficie de contacto 

entre e llos os ondulada, de modo que los discos se se.

5 paran cuando uno liace un movimiento de giro contra e l

otro. Cada "cresta do onda" en la  superficie de con­

tacto representa una l9va 23, y la  altura de estas le. 

vas varia de un juego de levas a otro. Los movimientos 

axiales descritos por los juegos de levas, cuando los 

10 discos en cada juego giran unos con relación a otros,

son individuales por e llo  para cada juego; la  longi­

tud del movimiento relativo en los d istintos juegos 

de levas está determinada por la expresión 2n , en la  

que n = O,1 ,2 ,3  . . . .  , es decir las longitudes de los 

15 movimientos relativos en los diferentes juegos de le ­

va (y en cada una de las secciones 1,2) están relacio, 

nadas como 1 a 2 a 4 a 8. los juegos están montados 

sobre un árbol tubular 24 y, por tanto, se suman los 

movimientos individuales y, a p artir de esto, puede 

20 producirse una escala de movimientos de longitudes di

forentos entre C y 15 en cada sección 1 ,2 .

A fin  de «--• los dos discos de un juego se 

separen, so requiero >\n movimiento escalonado, g irato­

rio de vino do los discos. Cada otro disco 21 ele las  sec 

25 ciones está equipado, por tanto, con salientes 25, que

8- 8-75 -  1  -



10

15

20

25

8- 8-75

están, aplicados en ranuras longitudinales (estrías)

26 de un árbol tubular 24. los oti’os discos 22 están 

equipados en e l exterior con un número de diantes que 

cooperan con uñas 11,12. Guando e l disco 21 (figura 3) 

es bocho girar en e l sentido del re lo j en un escalón, 

que asciende aproximadamente a la  mitad de una divi­

sión de un diente en e l disco 22, las levas desliza­

rán sobre un disco o sobre e l otro, hacia uno o hacia 

otro y pararán "cresta contra cresta "; los discos 

están separados por una distancia igual a la  altura 

de la  leva en e l actual juego de levas. Durante la  s i  

guiante operación, puesto que e l disco 22 continúa 

bloqueado, las levas deslizarán separándose y e l juc 

go de leva3 se reunirá de nuevo.

En ambas secciones 1,2, los juegos de levas 

son desplazahles axialmente sobre e l árbol tubular 24 

y son comprimidos entre s í  contra la  pared intermedia 

17 por fuerzas e lásticas que actúan sobre los discos 

más exteriores a través de pasadores transversales 

28,29 montados sobre pivotes 3 y 4, respectivamente. 

En la  figura 4 vemos los juegos de levas de la  sec­

ción 1 en posición separada, y los juegos de la  sec­

ción 2 en posición ensamblada; las diferentes altu­

ras de las levas de los juegos están marcadas por li_ 

neas onduladas de intersección entre los discos de
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los juegos respectivos.

La fuerza para separar los 'juegos de levas, 

en los que e l disco equipado con dientes 27 está lio  

qusado, es proporcionada por un árbol tubular 24 que, 

a su ves, os accionado por un mecanismo de manivela 

31. 121 último consiste an una manivela 32 en un extre 

mo del árbol tubular, y una b ie la  33, un extremo de 

la  cual está configurado a modo de anillo  que rodea 

una excéntrica 34 en un árbol de accionamiento 35. 

Guando e l árbol de accionamiento g ira , se transmite 

un movimiento oscilante a l árbol tubular, y a los dis 

eos 21 existentes en á l. la  magnitud de este movimien 

to da oscilación es menor que la  división de un dien­

te en e l disco 22; a s í, cuando este disco en la  figu­

ra 3 os hecho girar en un movimiento oscilante comple 

to en sentido contrario a l de las  agujas del re lo j des 

de la  posición mostrada, e l  disco siguiente 27 no se 

moverá hacia delante y más a llá  de la  uña 11, sino que 

acompañará a los discos 21,22 como resultado de la 

fricc ió n . En e l caso de que la  armadura 8 sea lleva­

da a la posición de linea de trazos y e l movimiento 

oscilante sea ejecutado desde la posición mostrada, 

e l  diente 27" será cogido por la  uña 12 y los. discos 

21,22, en e l curso del -resto del movimiento, desliza­

rán uno contra otro. Un ajuste adicional de la  arma-
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dura s ig n ifica  que e l fiador 11 enganchará e l siguien 

te  diente y que e l disco 22 es repuesto a una nueva 

posición.

lo s medios de ajuste descritos anteriormen- 

5 te pueden realizarse para ejecutar ajustes en suce­

sión muy rápida, lío es desusado que una máquina de tra­

ía  jo realice  más de 1000 revoluciones por minuto, lo 

que sig n ifica  un ajusta de los juegos de leva cada 

l/50 de milisegundo aproximadamente. E l intervalo pa~ 

10 ra e l ajuste propiamente dicho, sin embargo, es sus­

tancialmente menor que 50 ms, debido a que e l ajuste 

debe ser ejecutado durante una parte de una revolución 

de la  máquina. Con relación a l tiempo, los ajustes 

son fijados a intervalos predeterminados de, por ejom 

15 pío, exploradores de posición que registran la  posi­

ción angular del árbol de accionamiento durante cada 

revolución de máquina, y liberan impulsos de ajuste 

a. los electroimanes 14 de la unidad electrónica.

En la  figura 1 vemos una variante de los 

20 juegos de levas, que contiene bolas 36 en un disco y

una p ista  de bolas ondulada, 37, en e l otro, sobre 

la  que rueda la  bola, cuando e l juego de levas es reu 

nido y los discos son hechos girar uno con respecto 

a l otro. Por medio de ta l  realisación del juego de le  

25 vas, puede reducirse e l desgaste del último, y simpli

8- 8-75 -  10 -
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ficarse la producción.

En la  figura 7 se ha mostrado una variación 

del convertidor de código que tiene una construcción 

sim ilar a l mostrado en la  figura 1. Asi e l  converti­

dor de código comprende dos secciones 1 ,2  que, a su 

vez comprenden juegos de placas de levas 5 en las que 

están incluidas dos placas de leva 21,22. la s  placas 

de levas están montadas libremente sobre e l árbol tu­

bular 24 que, en esta realización, está dispuesto pa­
ra ser totalmente estacionario. Dispuesto sobre una 

parte sobresaliente hacia fuera del árbol 24, en ca­

da extremo del convertidor, hay una palanca en ángulo 

38. Cada palanca 38 es accionada por un mecanismo 31 

ta l  como e l  descrito anteriormente. Juntas, las  palan 

cas 38 soportan una v a rilla  operativa 39 a la  que es­

tán conectadas las placas de leva 21 a través de bra­

zos 40. Guando e l árbol 35 g ira , un movimiento de p i-  

votamiento es transmitido a la  palanca 38 y, por tan­

to , a través de la  v a rilla  39, a las placas de leva 

21, El movimiento de pivotamiento as í producido de las 

placas de leva es idéntico a l descrito con referencia 

a la  realización mostrada en la  figura 1. E l acciona­

miento exterior da las placas de levas, utilizado con 

esta realización, ofrece la  ventaja de que las placas 

no están en aplicación de accionamiento con e l árbol
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24 y, por e l lo , son más fácilmente móvibles a lo la r­

go del mismo que en e l caso de la  realización mostra­

da en la  figura 1. Puede también preverse un acciona­

miento exterior sim ilar, desde luego, para los juegos 

5 de placas de levas que tienen levas de acuerdo con la

figura 2.

E l modelo de un convertidor descrito ante­

riormente serviré como ejemplo de cómo puede ser rea­

lizado e l invento. E l modelo puede ser modificado den 

10 tro del marco del invento; por ejemplo, e l  accionamien 

to del convertidor puede realizarse por medio de un 

mecanismo paso a paso en vez del mecanismo de mani­

vela mostrado, i1 a l movimiento escalonado es producido 

de una manera simple por un engranaje denominado de 

15 cruz de malta. Puede üambián observarse que cada una

de las dos posiciones marcadas para la  armadura 8 co­

rresponde a las posiciones de expandidos o ensambla­

dos de los discos de leva. Cuál de las dos posiciones 

bloqueadas de la  armadura ba de corresponder a la  po- 

20 sición de expandidos del juego de levas es, desde luê

go, una cuestión de libre elección. Se considerará que 

t  ales variantes del invento caen dentro de su concep­

to Tjásico, que está definido en las reivindicaciones 

siguientes.

25 la  presente so licitu d , que corresponde a la
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presentada en Suecia, e l 13 de Junio de 1374, bajo 

e l número 7407801-5, se acoge a los beneficios del 

Artículo 51 del vigente Estatuto sobre Propiedad In­

dustrial.
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Lo3 puntos de invención propia y nueva, que 

se presentan para que sean objeto de esta so lic itad  

de Patente de Invención en España, por VEIMDE años, 

son los que se recogen en las reivindicaciones siguien 

te s :

1 3 .-  Un dispositivo convertidor para conver­

t ir ’ códigos binarios en movimientos mecánicamente con­

trolados, que contiene medios de ajuste que, por medio 

de una fuente de señales exterior, reciben un ajuste 

especial para cada código, una pluralidad de juegos de 

discos de leva, montados y desplazables axialmente so­

bre un árbol común y ajustables individualmente con res
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pecto a una posición coto de los medios do a ju ste , ca­

racterizado porque cada juego de discos de leva está 

dispuesto con levas axiales enfrentadas y medios de pa­

rada y de arrastre rtio cooperan con los medios de aju¡3 

te  y  con medios ele accionamiento para producir movi­

mientos relativos limitados 

respectivos juegos de leva, 

zumientos axiales do los di 

sición de cero.

entre los discos de los 

transformados en despla­

ceos con relación a la  ">o~

21--.- ’Jn dispositivo convertidor de acuerdo 

con la  reivindicación l s ,  caracterizado porque los 

juegos de discos de leva tienen longitudes de carrera 

ax ia l individuales que se suman en la  h ilera  de juegos 
de levas en forma do un movimiento da arranque con re­

lación a la  posición de partida, y  que tienen la  re­

lación de 1 a 2 a 4 .........2n,

lín dispositivo convertidor ríe acuerdo

con la  reivindicación 23, caracterizado porque e l  dis­

co colocado en última posición on la  h ilera calculada 

desde un primer disco do la  h ilara , transflore e l mo­

vimiento de desplazamiento to ta l a unos medios de ma­
lí iobra®

43. -  hn dispositivo convertidor de acuerdo 

oon la  reivindicación i s ,  caracterizado porque los rae 

dios de ajuste están constituidos por elementos de con

8 - 8-75 -  14 -
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tro l equipados oon dispositivos de bloqueo que coope­

ran con los raedlos de parada de los d'iscos de leva y 

toman una posición de bloqueo o una posición libre con 

relación a e llo s , en función de las seííales proceden­

tes de la fuente de señales.

5 - . -  Un dispositivo convertidor de acuerdo 

con la  reivindicación 42-, caracterizado porque los me 

dios do control están constituidos por re lés , cuya ar 

madura contieno dos dispositivos de bloqueo que coope 

ron con dientes de bloqueo sobra las superficies de ca 

misa exterior de loo discos de leva.

6 c .-  Un dispositivo convertidor de acuerdo 

con la  reivindicación 1&, caracterizado porque loas mo_ 
dios de accionamiento del convertidor comprenden una 

disposición axial de los ¿juegos de discos de leva dis­

puestos sobre e l árbol comán que pasa a través del con 

vertidor, y en e l  que un disco de leva que forma parte 

do un par de discos de leva de cada juego, está sopor­

tado a rotación y es accionado en un movimiento osci­

lante por un mecanismo orientador que es accionado por 

medios g iratorios.

7 3 .- Un dispositivo convertidor de acuerdo 

con la  reivindicación 6§, caracterizado porque e l me­

canismo de orientación comprende un mecanismo de mani­

vela movido por medios de accionamiento excéntricos que

8- 8-75 15 -
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forman parte del sistema de accionamiento del conver­

tid o r, y un sistema de palancas cp-ie incluye una vari­

l l a  operativa, a la  que están conectados los discos de 

leva accionados por medio de 'brazos.

8 a .-  Un dispositivo convertidor para conver­

t i r  códigos binarios en movimientos mecánicamente con­

trolados.

Tal y como se ha descrito en la  Memoria que 

antecede, representado en los dibujos que se acompañan 

y con los fines que se han especificado.

Esta Memoria consta de d ieciséis hojas eseri 
tas a máquina por una sola cara.
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