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FEEORIA DESCRIPTIVA

La presente invencidén tiene por objeto un aparate
de nulido y de suavizado de piezas tSricas o esféricas y, en

particular, de lentillas téricag, = = = = = = = - v - w v -

Lap operaciones de pulido y de suavizado de las
plegas tdricas o esféricas e efsctian por medio de una he-
rranienta que presenta una superficie térica o esférica ao-
rrespondiente con la superficie que se desea commmiicer la
pieza. Dado que las superficies téricas o esféricas son unes
supsrficies cuyss secciones por dos planos perpendiculares
particulares estin constituides por unos arcos de circulo de
radios diferentes, es esenciel conservar un paralelismo rigu
roso entre una seccifn particular de la herramienta y la sec
cibén correspondiente de la pieza en ¢l curse de las opsracio

nes de pulido y de suavizados = — = = = @ = - = - - - - - -

Los aparatos de pulido y {de suavizgado deben, por
tanto, permitir asegurar diversos movimientos de deslicamiem
to relativos entre la herramienta y la pieza, impidiendo al
mismo tiempo tods posibilidad de rotacifn rolativa entrs la
herramienta y la pieza alrededor de ua eje perpendicular s

1nwpeﬁi°1°t6rica. - e e E o e e e o w -

EBxisten a este efecto diferentes tipos de apara-
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tos vy, en particular, unos aparatos que permiten mover en rg
tacién sincrons un eje portapieza y un eje portaherranienta
¥y awagursr un movimiento de deelizamiento relativo de le he

rramienta y do la piesa a mecanizar,: « = =« = w « v« v = = =

Retos aparatos anteriorss necesitan unas transmi-~
siones mecénices relativamente coxplejas ypara asegurar el
sincronieno deseado, 1o que produce posibilidadep de juego
y hace que la superficie de la pieza no mem rigurosamente

conformada con la suparficie de la herramientg,. = = = = = «

El aparato de pulido y de suavigado de la inven~
cidn tisne por objetivo svitar estos inconvenientes y com~
prenda, a ents efecto, un mecsniemo de transmigidén nuy sim-
ple, Ynicamente por corrass, que no introduce ninmin juego,
de manera que la piess mecaniznda presesnta uns superficie

¥l eparato de la invencién comprende, de forsa en
sl conoceida, un eje portapigeza y un eje portaherramienta ps
ralelos, diepugstos enfrentados, un motor pars mover dichos
ejer en rotacifn sincrona y unos medios pars hacer oscilar
ol eja geomdtrico da rotacidn de uno de lom sies alrededor

Segln la caracterfstica esencial de la inveucién,
este motor mueve dichos ajes por medio de una transmisién
que comprende un &rbol de wincronizacidn paralelo a los sjes,

movido en rotacidn por el motor y que musve en yvotacidn ceds
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uno do los ejes y porque el aparato comprende, aderds, un
brazo oscilante, uno 26 cuyos extremos estd sontado con ogci
lacidn sobre el 4rbol de sincronizacién y cuyo otro extremo
soporta a equsl de los ejes quo debe oseilar, y unog medios

para hoacer 0scilar gl BYRgd. = « « - w w - - - o - - w o

La invencifn se explicard mfe en dotelle en la
descripeidn que sigue y con referencia al planc snexo, en el
AL = =~ > = - - - - - - .- -~ daiad il

-~ la figura dnica representa una vists, en pers-
pectiva, de un modo de remlizacidn preferide del mecanismo

del aparato de pulido y de sugvizado e la invencidn, « - -

£l aparats de pulido y de suavizado represmmieio
en la figura comprende un mobtor principal 10 que mueve un dp
bol de eineronizacién 12 por medic de una correa de transmi-
8ién 14 que coopera con uma polea 16, solidaria del &rbol del
motor 10, y una polea 1§ solilaria del drbol de sincroniga-
cién 12. El aparato comprende, ademds, un eje portapieze 29
¥y un eje portaherramienta 22 paralelos y dispuestos enfren~
tados. Fl eje geométrico del eje vortaherramienta 22 estd
fijo y es paralelo al 4rbol de sincronizacidén. El eje perte
herramienta 22 comprende un portaherramienta 24 destinado a
recibir uns herramienta de pulido y de suavizado sproplads,
cuya superficie corresponde a la euperficie térica qué sa
desen comunicar a la pleza y una polea 26 soliderina del eje.
Tl eje 22 es movido en rotacién por medic de una correa 28

que coopera ¢ou lz polea 26 y con une polez 39 solideria del
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&rhol de sincronizacién 12. Pars rermitir una tracsmigién
esin juego, la corren 23 es una correa dentadn y las poless

¥l eje portapiesa 20 estd soportado por el extre
w0 32 de un trago oacilante 34, ouyo otro aextremo 36 enté
montado enoscilacién sobre el 4rbol de sincromigacién 12, F1
eje 20 ez movido en rotacifn por medic de una correa 38 gue
coopera con una polea 40, solidaria del eje 20, y con una
poles 42 wolidaria dsl drbol de sincronizacidén 12. La correa
38 es una correa dentada y las poleas 40 y 42 son unas po~
leas dentadas. Pars perxitir mover los e'ss 20 y 22 en rotg
eién efncrona, es nacesaric que la relaclén de transmisidn
sutre las polens 2€ y 30, por una parte, y las poleas 40 y
42, por otra parts, Sen la misma. Pn la prdctica, se oligen
preferentemmmte estas cuairo polease idénticas por razones de
comodided. El eje portapiezz 20 soporta en su parie inferior
un portapiesa 44, por medio de una unidén articulada formads
por una bfscula 46 provista de puntas 48 y 50 que cooperan
con dos aberturas practicadas en el portapiezs 44. La pleza
¢ mecanizar, por sjemplo unaz lertilla Sptica, puede ser fija
da sobre el portapiesza 44 por unos medios de fijacidn conoei
dos. Cuslquiera que sea la posicidn del brago oscilante 34,
un didmetro ocuslquiera AB del portapiezs permansce rigurose
mente paralelo el didmetro correspondiente A'B' del portahs

wmmt‘. W G e W mm ek . WP W mm A e aw e N e W WS A G e W e e

21l brazo oscilants 34 es mandado por un mecsuismo
constituido por una biela 52, de la que un extremo estd arti
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culado en un punto intermedio 54 del brazo oscilente 34 y
cuyo otro extremo estd articulado sebre una excéntrica 56
movida en rotacién por un motor secundario 58. Fl mecanismo
que mueve el brazo oscilante 34 estd previsto para comuni-
car a sste brazo un movimiento oscilnnte de pequefia ampli-
tud para que la herramients y la piezs a mecanigzar pormanes
can slempre, por lo menos paurcialmente, enfrentades. Fl apa
rato comprende, ademis, unos medios (representados simbéli-
camente por la flacha 60) para aplicar una presién axial so
bre el eje 20, de monmera que apoye la pieza y la herramien~
ta. 12 una contra la otra. 3Zstos medios pueden estar consti-
tuidos particularmente por un resorte mecénico o bien por
un gato hidrfulico o neumdtico, de simple 0 de doble efecto,

fe compreuderd que el modo de transmisién actual
mente utilisado permite realigar un sincronisme riguroso en
tre los dos efes cualqulere quo sea la posicién del braso

ogscilamte y que permite evitar los jucgos inherentes & los

‘modos de transmisilén por engranajes utilizedos en los epara

tos 4e pulideo y de suavizado de la técnica anterior. — - -

El aperato de la invencién halla una aplicacién
particular el pulido y al suavizado de las plezss téricas o
esféricas y, en particular, de lae lentillas Spticss tales

Debe entenderse quo la invencién no estd limitada

al modo de realizacidn descrito y gue numerosas modificacio-
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nes pusden aportarse al mismo sin salir por elloc de su =areo.
Asf, en particuler, se comprenderd que el brazo oscilante '
pueds soportar indistintamente el eje portapleza o el sje
portaherranienta y que 1los medios de presidn pusden ser apli
cados mobre uno cualquiera de los ejes para rasmirar el con-

tacto entre la piesa y la hexramienta, =~ = = = = = o« « = «

R O T A

Se declaran de novedad y propiedad para Espafls,

sug territorios y plazas de eoberanis, los siguienteg: — = =

RRIVINDICACIONRS

1.~ Porfeccionamientos en los sparatos de pulide
Y de suuvizado do piezas téricas o asféricag, del tipo que
comprende un oje portapieza y un eje portsherramienta para
lelos, dispuestos enfrentaldos, un motor para wover dichos
ejes en rotacién sfncrona y unoe medios para Lacer oscilar
el eje geométrico ds rotacidn de uno de los ejes alredador
de un eje goométrico fijo, caracterigzados vorgua dicho wmotor
muove dichos ejes por medio de una trenemisidn que comwprende
un drbol de sincronisacién paralelo a los ejes, movido en 1o
tacién por el motor y que mueve eu rotacidn cada uno de losm
eles y porque el aparato comprende un bragzo oscilante, wno
de cuyom extremos estd montado en oscilacidn sobre ol &rbol
de sincronizacidn y cuyo otro extremo soporta a aquél de los

ejes que debe ogcilar, y unoes medios para hacer osciler el

braza‘ WD T G NN BN AN e W SR WD ME W T b AN B due WP M e A AR W N e e
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2.~ Perfecciovanientos wegdn la reivindicacidn 1,
caracterizados porque ol 4ruol de sineronizaciln rmeve en ro
tacidn cada uno de 1os ¢jes por medio de una tronemisidén por

correa Mnicomante, = - =« = ¢ o - ~ - .- o - - . -

3.~ Porfeccionamientos segin la reivindicscién 2,
cargcterizados porque el &rbol de sinsronigacidn mueve en ro
tacifn cols uno do los ejes por madio de una correa dentada
gue coopera con una polea dentada selidaria de uno de los

sjes y una polea dentada solidaria del Srbol de sincroniza~

Qién' W e AR E M EN Y GP AR G WP We AP M G W Y M G Ak A G S W R e W

4.~ Perfeccionamientos seziin una de las raivindi-
caciones 1 s 3, caracterigedos porque el &rbol de sincronizas
c¢idn es movido por el moter por wedio de una correa gue coo~
pera con una polea solidaria de 1ln 3el Arbol 3e sincroniga-
olén y una polea solidariam del &rbol dal motor. = « « = = =

Se~ Perfgocionnmientos segin una de las reivindi-
ecaciones 1 a 4, caracterizados porque ios medlos que perai-
ten hacer oscilar el brago estén constituidos por una bie-
12 uno de cuyos extremos estd articulado en un punto inter~
wedio del brazo y el ofro extremo sstd articulado sobre wne

excéntrice movide en rotacidn por un MOOYr, = = = = « = ~ =

6.~ Perfeccionamientos sexdn une de las reivindi
caclones 1 a 5, caracterizados porque el brazo oscllante g9

7.- Perfaccionamientos segin una de las reivindi
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caciones 1 a 5, caracterizados porgue el brage oscilants sg

porta ol efe portanerramientn, = = « o o w W - " --" o

8.= Perfeccionomientos sepdin una de las reivingi
caciones 1 & 7, caracterizados porque el aparats coumprenda
unos medios pare aplicar una presidn sxial sobre &l eje so-
portado por el braxo osoilante de manera que se apoye la pie

za contra la herremienta. - - - - - - - e

9.~ Perfeccionamientos segin una de las raivindi
caciongs 1 2 8, caracterigados porque el drhol de sincroni-~
zacidn mueve en rotacidn cada uno de los ajes por medio de

un&a()lacorrea-“*“*‘“"““*— nnnnn - A o > e

10.- *PEAFECCIONAXISHNTOS EY LOS APARATOS DE PULY
DO Y DE SUAVIZADO DE PISZAS TORICAS O ESPIRICAS®: ~ = = = =

Todo ello conforme e demcribe y reivindica en la
Presento memoria que coneta de nueve hojas foliadas y macang
¢rafinisn por wia sola de sus carns y de una léming de 4itm

jos que la iluetra.
MADRID, 28 NGV 1975

P.A. M. CURRL sufoL
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