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Prioridad: De la sclicitud de patente estadouni-
dense n? 519.226 del 30 de Octubre de
1.974

IN- -

POOR
QUALITY



10

20

25

El invento se refiere a méquinas para medir coor
denadas y en particular a un dispositivo para aplicar una fuer-
za constante al paipadpr de medicidn de la miquina para facili-
tar la obtencién de mediciones exactas.

Las miquinas para medir coordenadas se utilizan
principalmente para efectuar mecénicamgnte 1a inspeccibn de
piezas y componentes que se fabrican con mhquina 0 de otro mo-
do, de acuerdo con tolerancias relativamente pequefas. Las mi-
quinas disponibles en el comercio que se utilizan de manera con
vencional para efectuar lag operaciores de inspeccidn, :incluyen
una base de fundiéidnpesada que soporta una blaca de asiento y
unos componentes estructurales previstos para facilitaf_ey.mo-
vimiento de un carro de alta precisién. El carro estd prbiisto :
de un palpador sensible que mide las dimensiones de las coorde-
nadas de las piezas fabricadas, las dimensiones y 108 empiaza~
mientos de los agujeros, etc., en los cjes X-Y & X-Y-Z. Para
obtener estos movimientos, se emplean rodamientos de bolas o
dé aguja de alta precisidn, manguitos cilindricos, engranajes
dentados y cremalleras dentadas, o una combinacidn de estos
elementos para obtener con gran precisidén les mediciones por
medio del palpadof. Cuando se desplaza el palpador para que
entre en contacto con un componente que ha de ser medido, se
genera una sefial elécirica que corresponde a las coordenadas
medidas y que se representa de manera digital en un pupitre
eléctroénico.

Aunque el sistema de medicidn de coordenadac
esté previsto para facilitar la libertad del movimiento del
carro con una presibén manual minima cuando el palpador entra
en contacto con el componente que se mide, se ha comprobado

cue si se desean obtener mediciones muy precisas, es decir del
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ordzn de 0,002% mm (0,0001 puvlgada) la presidn de la mano del ope-
rario tiene un pape). importante en la precisibén de ias mediciones.
Una presibn excesiva o demasiado pequefia de la mano sobre el pal-
pador puede, a menudc, dar dimensiones o mediciones de coordena-
das que se salen de las tolerancias pérmitidas por la pieza en
cuestidn. Esto da lugar ocasionalmente al desecho de la pieza o

a una nveva operacidn de mecanizacibn de la misma, auvngue en rea-—

lidad no'sea necesario. Antes de emprender la tarea de trabajar

dc nuevol|la pieza o desecharla, es preciso repetir la operacidn

l
de medicidn con el mayor cuidado para confirmar o para anular

las lecty as prefinales. Estas operaciones de remecanizacibén de
las piezrs o de repeticién de la operacién de medicidén no cola~
mente dal lugar a una fabricacibn muy costdsa, sino que también
ocasionﬁ demoras en la expedicidn de las piezas que desorganiza
los programaé, tanto del fabricante, cono de los clientes a los
cuales Le mandan estas pieczas. ‘

Por tanto, el objetc rrincipal del invento con-
siste ‘en proporcionar una miquina de medicién de coordenadas me
jorada, capaz de aplibar wna fuerza uniforme y constante sobre
el palpador de medicién para ayudar a obtener la mayor precisidn
en la melicidn de coordenadas. : '

Con esta finalidad, el invento consiste en una
méquina de medicidn de coordenadas que incluye vna base provista
de brazos verticales en forma de pucnte, un carro montado en di-
chos brazos de modo qﬁe pueda degplazarse en una direccibn de eje
Y, un dispositivo de translacibn de palpador moantado en dicho ca-
rro de tal manera que pueda efectuar wn movimientc deslizante en
una direccidn de eje X y que tiene un palpador de deteccidn que
sovresalc de &) hacia abajo, y un pupitre de lectura conectado

con dicho palpador para representar visnalmente la medicidn de
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las coordenadas de 1a'pieza efectuada por dicho palpador, esfando

dicha méquina caracterizada porque incluye wn dispositivo de ac-

cioramiento montado en uno de dichos brazos y en dicho carrc y

conactado respectivamente con dicho carro y con dicho dispositi
vo de translacidn de palpador para desplazar dicho palpador en
las direcciones de eje X y de eje Y con el objeto de aplicar una
fuerza constante sohre dicho palpador de modo que se apoye con-
tra la pieza medida con la misma fuerza en todas las mediciones
sucesivas cualquiera que cea la posicidn del palpador en la mi-
quina. A

o En un modc de realizacidén preferido, los incon
venientes de la técnica anterior que se han mencionado més arriba
se eliminan o por lo inenos se reducen sustancialmente corectando
unos motores de muelle con fuerza constante al carro-de la miqui
na de medicidn de coordenadas y a un cérter de palpador capaz de
desplazarse en el carro. Estos motcres de muelle, cuando estén
adecuadamente conectados con el carro y el cérter del palpador,
ejércen una fuerza constante sobre el palpador de medicidn en
las direcciones de eje X-Y dentro de cualquiera de cvatro cuadran
tes, La aplicacidn de una Ffuerza constante mantiene el palpador
con una fuerza muy'ligera coritra la superficie que se mide, eli-
minando asi la presidn de ia mano del operario y aseguranlo a la
vez mediciones mis precisas y 1a repetibilidad de las mediciones
efectuadas con 1os mismos operarios O con operarios diferentes.

_ Bl iﬁvento podré entenderse mis claramente le-
yendo la siguiente descripcibn de un modo de realizacibn preferi
do del mismo, que se ilustra, solamente a titulo de ejemplo, on
los dibujoe adjuntos en 1los cuales:

la figura 1 es una vista en pérspectiva de una

méquina de medicibn de coordenadas de tipo convencicnal que inciu
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ye unos motores de muelle eplicados al palpador de medicidn de
1a mdquina para empujor éste en direcciones pi-edeterminadas;

igura 2 es una representacidn parcial de

s

la '
uwna reja del tipo de caja de huevos que ilustra cbdmo las varias
placas se unen conjuntamente para formar células miltiples dota
das de depresiones, que se utiliza para ilustrar las enseflanzas
del invento; y

la figura 3 es una vista en planta que repre-
senta de manera general 1os componentes principales de una mé-
quina de medicibn de coordenadas y que incluye wnos motores de
muelle conectadés por unos cabies con el palpador de la miquina
para empujarlo en direcciones predeterminadas.

Examinando ahora la figura 1, se ve que ésta
ilustra una méquina de medicidn de coordenadas;qué incluye una
base 10 dotada de brazos de puente verticales 12 destinados a
soportar las cajas 14 y 16. Un carro del tipo de puente 18 esté
montado de modo que pueda desplazarse en la direccidn del eje Y
soﬁre las cajas 14 y 16, y estd separado verticalmente de una
mega oscilante 20 situada en la base 10. La mesa estd dispuesta
de manera que soporte una pieza cuyas coordenadas han de ser me
didas. La rotacidn de un botdn regulable 22 hace oscilar la me-
sa a la posicién deseada. Un palpador 24 montado de manera desli
zante en el carro 18 de modo éue pueda desplazarse en la direc-
cién del cje X sirve para medir las coordenadas de la pieza o la
posicibn relativa de un elememento de la pieza c¢on relacibn a
otro cuando estd situada en la mesa 20. - ' .

. Aunque diferentes fabricantes vtilizan distin-
tos dispositives para producir el movimientc del carrc, se en-

tiende que el carro 18 estd usualmente montado en un tuvbo cilin

drico o en rodilloas para obtener el movimiento en 1la direccidn
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del eje Y, es decir desde adelante hacia atrds de la mesa osci-

lante 20. Ya que el palpador 24 estd montads ae manera deslizan

.te sobre el carro mbvil, es evidente que se desplaza con éste.

Para obtener el movimiento en la direccidn del cje X, es decir
de la izquierda a la derecha de la mesa cscilante 20, el palpa-
dor 24 estd sujeto en un dispositivo de translacidn en el eje X,
tal como el que se indica en 67 (figura 3), que se degplaza 1i-
nealmente en un cilindro sujeto sobre el carro principal 18. En
alguncs modelos, el palpador 24 estd sujeto de manera fija en el
carro, mieatras que en otros puede deslizarse libremente en el
sentido vertical en una caja, lo que permite elevar verticalmen
te el palpador cuando se desplaza el carro para franquear cual-
quier ostéculo presentadc por las piezas que se miden. Para ob-
terer wna indicacibn Gtil de la méaquina, gsta se equipa general
mente con detectores, circuitos y dispositivos de lectura clec-
trérnicos adecuados, no ilustrados, que presentan de manera digi-
tal las dimensiones de las coordenadas tormadas en una pieza que
se mide,

Para tomar un ejemplo particular, las maquinas
del tipo descrito mas arriba son Gitiles para medir la distancia
a la cwal las depresiones 30 (figura 2) se extienden en el inte
rior a partir de las paredes 32 de una reja del tipo de caja
de huevos 34 utilizada en un conjunto de combustible de reactor
nuclear. Dos depresiones situadas en cada parad lateral adyacen
te estén alineadas verticelmente y ya que es eseacial que las
barras de combustible que se adaptan en cada célula 36 formada
por las paredes 32 estén separadas por una distancia exacta la
una de la otra en toda su longitud, las depresiones 30 no deben

presentar una falta &z alineacidn superior a 0,07 mm (0,003 pul-

"gada). La maquina qu2 se representa para ilustrar el invento se
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utriliza por consiguiente, rara determinar esta alineacidn. Cuan

do el palpador 30 se sitha en primer lugar cointra la depresidn

inferior, se efectla una lectura en el dispositivo de lectura

digital. A continuacidn, se desplaza el palpador hasta la de-
presidn mis alta y se toma una segunda lectura que se compara
con la primera. En el caso de una falta de alineacidn superior
& 0,07 mm (0,003 pulgada), es preciso mecanizar de nuevo esta
reja particular para remediar este defecto de alineacién.

Cuando se efectfian dichas mediciones se ha com
probado que la presidn de la mano del operario puede hacer va-
riar sustancialmente las lecturas tomadas y que la presién ejer
cida por la mano de un operario puede ser nmuy diferente de la
de otro operario. ' '

Por tanto, el invento subsan? estos errores de
lectura aplicando una presidn constante'sobre el palpador cuan-
do estd en contacto con cada depresidn de la reja. Se aplica la
Fuerza montando dos grupos de motores de muelle con fuerza cong
tahte, en la miquina de ledicién de coprdenadas. Tal y como se
ilustra en la vista en planta general de una miquina de medicidn
de coordenadas que se ilustra en la figura 3, el motor de nuelle
40 esté montado en la caja 14 6 16 y un cable flexible 42 que se
extiende a partir de ésta y que tiene en una extremidad un aro
44 se sitha encima de un pasador 46 montado en el carro 18. Con
el motor de muelle 40 asi conectado al pasador 46 se aplica una
fuerza constante de éproximadamente 252 grs(9 onzas) al carro,
empujindolo asi en la direccidn positiva dei eje Y. De la misma
manera, un mctor de muelle idéntico 50 estd montrado en la mis-
ma caja 1€ y su cable Fflexible 52 asi como su aro 54 pueden co-
nectarse selectivamente coi: el mismo pasador 46 del carro. Por

tanto, el motor de muelle 50 empuja el carro en la direccidn ne
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gativa del eje Y con una fuerza constante de aproximadamente 252
grs (9 onzas), cuvando cu cable estd conectado con el carro.

. Para obtener una fuerza uniforme en la direc-
cidn del eje X, un motor de :melle similar 60 estd montado en el
carro 18 y su cable Flexible 62 asi como su aro 64, se sitlhan so
bre el pasador 66 del dispositivo de translacidrn de palpador 67.
La fuerza de traccidn asi ejercida sobrelel dispositivo de trans
lacifn de palpador, arrastre a éste en la direccidn positiva del
eje X. De manera idéntica, el motor 70, el cable Fflexible 72 y

el aro 74 pueden engancharse selectivamente en el pasador 76 mon

_ tado en el dispcsitivo de translacidn de palpador, cuando el opge

rario desea desplazar el palpador en la direccidn negativa del
eje X. '
Se observarad que, cuando se efectlian medicio-

ries en el cuadrante +X+Y de una reja del tipo de caja de huevos,

por ejemplo, se conectard el cabie 42 con el pasador 46 y el ca-

ble 62 con el pasador 66. De la misma manera, para obtener medi-
ciones de coordenadas en el cuadrante -X-Y, se desconectan los

aros 44 y 64 previamente conectados, y se engancha el aro 54 con

el pasador 44 y el aro 74 con €l pasador 76. Otras conexiones

que permiten obtener movimientos ccordenados en loc demds dos
cuadrantes, pueden entenderse Fficilmente.

Pueden utiliéarse diferentes tipos y modelos
de estructuras de aplicacidén de fuerza para desplazar el palpador
en el cuzadrante deseadé, con el objeto de ejercer una fuerza uai
forme y constante sobre el palpador de la miguina de modo que se
apoye contra la pieza medida con la misma fuerza. Los motores de

muelle descritos aqul son sencillog y de funcicnamiento seguro,

’ y un modelo aceptable de motor es el modelo A-7238 Ffabricado por

la Hunter Spring Division de Ametek, Inc, Estados Unidos de Amé-
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Utilizando estos tipos de motores conectados en

v o

el sistema de la manera descrita, el factor inseguro y desco-

nocido de la presibén ejercida por la mano del operario se eli-

" mina completamente de las medicones obtenidas. Ia precisidn de

las mediciones efectuadas aumenta asi en un factor de tres res
pecto a la precisidn obtenida anteriormente por operarios ubti-
lizando la presidn de la mano y sin aprovechar motores de mue-
lle de este tipo. Ademfs, la repebibilidad de las medicimes es

compatible con las tolerancias incorporadas en los motores de

muelle y la mdquina de medicidn de coordenadas.

En resumen, la presente patente de invencidn que
se solicita deberd recaer en las siguientes:

REIVINDICAGIONES

1. Méaquina de medicidén de coordenadas que inclu
ve una base dotada de unos brazos de puente verticales, un ca-
rro montado en éichos brazos para que pueda desplgzarse en una
direccién de eje Y, un dispositivo de translacién de palpador
montado en dicho carro de modo gque pueda realizar un moviento
deslizante en una direccidén de eje X y que tiene un pdpador de
deteccidn que sobresale a partir de é1 hacia abajo, y un pupi-
tre de lectura conectado con dicho palpador para presentar vi-
sualmente la medicidén de las coordenadas de la pieza efectuada
por dicho palpador, estando dicha miquina caracterizada pérqueA
incluye unos dispositivo de accionamiento constituidos por mo-
tores de muelle idénticos montados en extremos opuestos de uno
de dichos brazos de puente de la mdquina y en extremos opuestos
de dicho carro; y unos dispositivos fijos montgdos respectiva-
mente en dicho carro y en dicho dispesitivo de translacidn de

palpador, pudiendo dichos motores situados en el brazo de puen
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te ser conectados con ei désﬁqSitivo fijo situado en*dicho ca-
rro para desplazar &be y por tanto ¢l palpador, en una direc-—
cién de eje + & - Y segin el motor de brazo de puente qué estd .
conectado con dicho dispositivo fijo; y de la misma manera,
pudiendo dichos motores situados en dicho carro ser conecta-
dos con el dispositivo fijo situado en el dispositivo de trans

lacibén de palpador para desplazar el dispositivo de translacibn

‘de palpador y por tanto el palpador en una direccidén de eje

+ 0 - X que depende del motor de carro que estéd conectado con

el dispositivo de translacidén de palpador, haciendo asi que

"~ dicho palpador se apoye con la misma presibén sobre cualquier

pieza que se mide.

o 2. MAquina de medicidén de coordenadas segln la rei
vindicacibn 1, caracterizado porque‘aichos dispositivos de acio
namiento estin constituidos por cada motor por un cable someti-

do a la accidén de un muelle que se conecta con un dispositivo

‘£ijo correspondiente situado en dicho carro o en dicho dispo-

sitivo de translacidn de palpador.

-

2. BSe reivindica por Altimo como objeto sobre el
que ha de recaer la patente de invencién que se solicita: MA-
QUINA DE MEDICION DE COORDENADAS.

Todo conforme gqueda descrito y reivindicado en la
presente memoria descriptiva que consta de diez pAginas meca-

nografiadas y dibujos que se acompafian.
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4. - Se reivindica por Witiwo come objetec so
ore el gue he de recaer ls patente de invencidn gue se soli
cita: MAQUINA DE NEDICION D COORDENADAS.

Tedo conforme queda deserito y reivindicado

e K . 3 I +
en la presente meporia descriptiva que consta de once pagi-
nas mecanografiadas y dibujos que se acompaian.

Mgdrid, 29 de.Octubre de 1.975
BRERNARDO UNGRIA

DT /éz%f, .
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