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Procedimiento y dispositivo para la  compen­
sa d  fin automática de la  frecuencia rea l en re 
sonadores mecánicos.
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tid ad  alemana, resid en te  en W ittelsbach .erp lat2 2, 

33-8000 Minchen 2 , República Ped erá! Alemana.

la  invención se refiere  a un procedimiento pa­
ra nivelar automáticamente a un valor teórico pre­
determinado la  frecuencia rea l de resonadores mecá 
nicos, prenivelados, en forma de barra y que cons­
tan de un material magnético.5‘
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Los resonadores mecánicos encuentran un empleo ge­
neralizado por ejemplo como normal de frecuencia o en f i l ­
tros mecánicos, a causa de su gran calidad de equilibrado y 
a causa de su pequeño gasto de espacio. En casi todos lo s  
casos de empleo lo  importante es que la  frecuencia de reso­
nancia de un resonador mecánico de éste tipo surja lo  más 
exactamente posible a una determinada frecuencia dada de an­
temano. A causa de la s  inevitables tolerancias de fabrica­
ción que se dan a l fabricar los resonadores, no se cumple 
neralmante esta exigencia, de manera que es necesario ajus­
tar la  frecum cia de resonancia defin itiva de uno de estos ie  
sonadores después de su fabricación. Es conocido efectuar éj, 
te  proceso, designado como "nivelación", en dos etapas me­
diante eliminación de material del resonador. La primera ebe 
pa comprende la  "prenivelación"fina" (nivelación fin a l)  me­
diante bombardeo del resonador por chorros de arena o bien 
rayos láser  (oomoria de patente alemana 1.929 994)#

Ya que en la  nivelación fin a  efectuada en último 
lugar la  frecuencia de resonancia de lo s  resonadores sólo 
puede variarse mínimamente, generalmente en 30 bs. oomo má­
ximo, es necesario que la  frecuencia de resonancia de lo s  .?e 
sonadores después de la  preniv el ación mediante el proceso 
de esmerilado se halle ya dentro de un campo de tolerancia 
de esta magnitud, por encima o por debajo de la  frecuencia 
teórica .

Sin embargo en la  práctloa se ha demostrado que no 
puede cumplirse con seguridad esta exigencia a causa de la s  
inevitables dispersiones de fabricación a l fabricarse lo s  rej 
sonadores. Esto tiene como consecuencia e l qué freeuentemen-i 
te  se lleven a la  nivelación fina reseñad ores todavía no sufi
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ciantemente prenivelados, es decir, que su frecuencia de re­
sonancia se halla fuera del campo de tolerancia , y tengan q.U3 

recharse como desperdicio una ves que han rasado por el dispo­

sitivo de nivelación fin a.
Para la  siguiente "nivelación fina" los resonadores 

tienen <jue estar dotados ya de oxgános sustentadores en forma 
de espiga fijados a I 03 nudos de oscilación. Por la  memoria 
de patente alemana 1.929.994 aludida anteriormente, es ya co­
nocido, para esta nivelación fin a, un procedimiento para nive 
la r  automáticamente a vina frecuencia teórica predeterminada la  
frecuencia real de resonadores mecánicos compuestos de mate­
r ia l  magdetico y dotados de orgános de sustentación en forma 
de espiga, en e l que la  nivelación se efectúa mediante alind.ni 
ción regulada de material del resonador por medio de chorros 
de arena o bien rayos lá se r, en dependencia de una frecuencia
diferencial resultante de la  comparación de la  frecuencia t«é:

ric a  con la  frecuencia re a l. I
Aqui se Raiman los resenadores de oscilaciones mecí-i 

nioas que se transforman en oscilaciones e léctricas corres­
pondientes a la  frecuencia real de los resonadores, y se am­
p lifican . la s  oscilaciones e léctricas amplificadas se someten 
a comparad &i del valor teórico con él valor rea l y media 
té  la  frecuencia diferencial resultante de ello  se regula el 
bombardeo de los resonadores por los chorros de arena o bien

los rayos láser*
Ccn e l fin  de poder lograr con éste procedimiento re­

sultados uniformemente buenos, tienen que emplearse sin embar­
go resonadores uniformemente premagnetizados. Para garantizar 
ésto es necesario desmagnetizar primeramente, antes de magne­
tiz a r , I 03 resonadores prenivelados mediante un proceso de es



-  4 -

5.

10.

15.

20.

25.

30.

merilado. Después del proceso de nivelación propiamente diciho 
tiene que v erificarse  s i  la  frecuencia de resonancia de lo s  
resonadores se h alla  dentro de un campo de tolerancia de, fre ­
cuencia predeterminado y en caso necesario 3e c lasifican  cuan­
do su frecuencia de resonancia se halla fuera de éste campo 
de tolerancia de frecuencia.

Asi pués junto a l  proceso de nivelación propiamente 
dicho son necesarios otros desarrollos de trabajo a s i como lo¡» 
aparatos previstos propios de e llo . Los tiempos de transporte! 
y espera necesarios entre la s  fases de trabajo , e l elevado nú 
mero de aparatos' individuales y e l coste unido con ésto en ma 
nejo , carga y mantenimiento de lo s  aparatos, representan nota­
bles desventajas del conocido procedimiento de nivelación.Ade 
más a causa de la  diversidad de la s  d istin tas fases de tra ta  
jo  y de lo s  aparatos necesarios para e llo , es d i f í c i l  de auto 
matizar un proceso de nivelación de éste tip o .

La invención se fundamenta en e l cometido de prevea i r  
de modo relativamente sencillo  la s  dificultades mencionadas jj 
a l  principioj en especial debe indicarse un procedimiento, I 
apropiado para la  automatización, para c la s if ic a r  lo s  reseñe -  ¡ 
dores no suficientemente prenivelados para la  nivelación f i - j  
na, que bajo e l punto de v ista  de su coste en tiempo esté acai ; 
tado a lo s  modernos procedimientos de fabricación totalmente 
automatizador.

Debe indicarse además un procedimiento en cada caso 
para la  siguiente nivelación fin a  mediante chorros de arena

i ,
y mecanizado lá se r , en e l  que todas la s  fases de trabajo  ács-f 
c r ita s  anteriormente, y necesarias para e llo , se efectúan de ! 
forma totalmente automática en un dispositivo, coa. un coste 
técnico relativamente bajo.
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Partiendo de un. procedimiento para nivelar automática-- 
.mente a una frecuencia teórica predeterminada, la  frecuencia 
real de. resonad orea mecánicos prenivelados, en forma de v a rilla  
y compuestos de un material magnético, se soluciona este co­
metido según la  invención porque lo s resonadores prenivelados 
se c lasifican  según su frecuencia propia en campos de frecuen­
c ia  predeterminados, para la  nivelación fin a l automática, de­
bido a que lo s resonadores se llevan sucesivamente a un reco­
rrido de transporte, en e l recorrido de transportes se hacen 
pasar rítmicamente e individualmente ante una estación de ma­
gnetización y a l l í  se magnetizan, estando parados, mediante 
un choque de corriente continua gobernado, porque lo s  resona­
dores se transportan a continuación individualmente a una es-i 
tación de preparación, desde a l l í  se empujan rítmicamente a 
nnq posición de medición y en ésta se animan mediante un car­
po magnético, de oscilaciones mecánicas de su frecuencia pro­
pia, porque se mide la  frecuencia propia y después un dispo­
sitivo  de mando compara e l valor de medida con los lim ites 
del canqpo de frecuencia predeterminado y del resultado de le 
comparación se produce una correspondiente señal de mando per 
un dispositivo distribuidor, porque a l dispositivo d istribui­
dor se conduce el resonador medido y la  perteneciente señal 
de mando, y porque correspondientemente a esta señal de mando 
se conduce él resonador medidos a un depósito asociado a l cemj- 
po de frecuencia averiguado, y porque a continuación se efec­
túa la  nivelación f in a l automática de los resonadores a la  
frecuencia teórica predeterminada mediante eliminaoión regu­
lada de material del resonador en dependencia de una frecuen­
cia d iferencial resultante de una comparación de la  frecuen­
cia  teórica  con la  frecuencia rea l.30-
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Se dá una esencial ventaja de la  invención porque me­
diante clasificación  de los resonadores prenivelados en diver
sos grupos de frecuencia se reconocen á l mismo tiempo los re­
sonadores todavía no suficientemente prenivelados y pueden pr 
nivelarse nuevamente, y porque además pueden separarse asimis 
mo los resonadores pasados en la  pranivelación y que tienen 
una frecuencia de resonancia ya demasiado a lta , y porque con 
e llo  se evita la  so licitación  del dispositivo de nivelación 
fin a  debida a resonadores qije ya no son, o no son todavía ají- 
tos para la  nivelación fin a . Mediante e llo  se reduce simulíg­
neamente el desperdicio y se eleva la  capacidad de nivelación 

fin a .

3

Especialmente a l tratarse de fabricación paralela de re 
sonadores d.e frecuencia de resonancia diferente, pero 3ln ea- 
bargo contigua, resulta que ya que los resonadores después de 
la  prenivelación común están ya preselecci©nados en diversos 
grupos de frecuencia para la  siguiente nivelación fin a , resul 
ta la  u lterio r ventaja de que al dispositivo de nivelación f i  
na pueden conducirse en cada caso resonadores más exactamente 
prenivelados. Mediante ésto se reduce el coste en tiempo para 
e l proceso'de nivelación fina individual y se eleva más tode-j 
v ía la  capacidad de nivelación fina.

E&ra la  realización de un bajo oosta técnico dentro 
de un dispositivo completamente automático para la  nivelación 
f in a l de lo s  resonadores, en una estructuración de la  inven- ; 
dón se cuida de que la  eliminación de material del resonadcrj 

se efectúe mediante chorros de arena y para ello  se llevan le s  
resonadores a un c a rr il guía, se desmagnetizan en el c a rr il  
guía y a continuación chocan en un tope fin a l del c a rr il  guía! 
y accionan can e llo  un interruptor, porque mediante e l in te - i
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rruptor se provoca una señal de mando que precede a la  ccnduc 
ción del resonador chocado hacia una mesa circular dotada de 
varias, síijecciones» porque a continuación el resonador que i 
hace contacto en e l tope fin a l se agarra de sus orgáros sus- i 
tentadores en forma de espiga por una sujeeción opuesta a l to ­
pe fin a l y se levanta sobre él tope f in a l, porque lo s  resona­
dores que se encuentran en la s  sulecciones se conducen a d is 
tin ta s  estaciones de mecanizado mediante la  rotación a pasos ! 
de la  mesa circu lar, porque e l mando de accionamiento de la  j 
mesa circular .obtiene una orden de mando por el dispositivo dé 
nivelación por chorro de arena una vez concluidas la s  fases í

i
de mecanizado efectuadas en la s  estaciones de mecanizado,por-; 
que a continuación la  mesa circular ejecuta un paso de trans-j 
porte en él que el resonador cogido últimamente por una sujfej* 
ción se conduce a una estación de magnetización y se magneti-j 
za a l l í ,  porque en la  siguiente estación de magnetizado se l io  
va a cabo la  nivelación por chorro de arena, porque después 
de la  ¿adición de la  frecuencia de lo s  resonadores, siguiente 
a la  nivelación por chorro de arena, se c lasifican  lo s  reso- \ 
¿adores debido a que la  frecuencia de resonancia medida se com 
para con un campo de tolerancia de frecuencia predeterminado,•

i

y porque e l resonador cuando su frecuencia de resonancia estáj 
fuera del campo de tolerancia de frecuencia predeterminado sel 
expulsa en la  siguiente estación de mecanizado, o bien cuando, 
se frecuencia de resonancia se halla dentro del campo de to le ! 
rancia de frecuencia se expulsa a la  segunda siguiente esta- I 
ción de mecanizado. !

Besulta una ventaja de esta estructuración de la  ia - i  
vención porque lo s  resonadores cogidos por la s  su jeccion.es de i 
la  mesa circular se conducen automáticamente a la s  d istin tas i30.
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estaciones de mecanizado mediante la  rotación de la  mesa cire­
cular y permanecen, en la  sujección durante la  mecanizaci6n.Me 
diante ésto se hace innecesaria la  intervención de mano de j 
obra para el transporte de los resonadores entre lo s distinto^ 
aparatos de mecanizado. j

Otra ventaja es que la  medición de la  frecuencia de 
resonancia, necesaria por separado para la  clasificaoión  tra -f  
di c i  anal de I 03 resonadores, en la  invención está sustituida | 
por la  medición que 3igue a la  eliminación mediante chorro de 
arena, cuyo resultado de medición se almacena y se emplea pa­
ra e l gobierno del primer lugar de expulsión. f

Mediante la  integración en un dispositivo de todas [
la s  fases de trabajo necesarias para la  nivelación de lo s  re­
sonadores, se produce además la  ventajosa posibilidad del go- jj 
bienio eléctronico central de estas fases de trabajo .

Otra estructuración ventajosa de la  invención ccansis-j 
te  en que la  eliminación del material del resonador se efectúa 
por radiación mediante un láser, regulada, y para e llo  se cca-j 
duee lo s  resonadores a un c a rr il  guía, se desmagnetizan en és4 
te  y a continuación se presionan a éste mediante presión de j 
resorte y debido a e llo  se retienen, porque cada resonador res 
tenido a l cesar la  presión de resorte resbala hacia un tope | 
girado hacia dentro en e l c a rr il guia y a l l i  se magnetiza, pqz» 
que a continuación el. resonador magnetizado se lib era  median- j 
te  giro  hacia afuera del tope y a l  mismo tiempo se presiona ei[ 
siguiente resonador mediante presión de resorte a l c a r r il  guíe 
y a i debido a a lio  se f i j a ,  porque e l resonador magnetizado i
liberado se detiene en un tope fin a l del c a r r i l  guia y se aga-j
rra  de sus orgános de sustentación en forma de espiga por
una sujección siguiente, situada enfrente, y se conduce con ésta
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a lo  largo de un are o de circulo a un dispositivo de nivela­
ción láser, porque después de la  medición de la  frecuencia 
de resonancia, siguiente a la  nivelación láser,' se clasifican  
lo s resonadores debido a que se compara la  frecuencia de re­
sonancia medida con un campo de tolerancia de frecuencia pre­
determinado, y porque los resonadores clasificados correspon­
dientemente a la  frecuencia de resonancia medida, se 'exp'ulsan 
por uno de por 10 menos dos lugares de ¡expulsión.

Resulta una esencial ventaja de ésta otra estructura­
ción de la  invención, porque también aquí los resonadores a 
nivelar se conducen automáticamente a la s  sucesivas estacio-

i

nes dé mecanizado y pueden permanecer en el c a rr il guia o 
bien en las  sujeccianes de la  mesa circular durante la  mecani­
zación. Bebido a ello  se hace innecesaria la  contribución de 
mano de obra para la  carga y el transporte de-los resonadores 
entre lo s d istin tos aparatos de mecanización.

t
Comoofcra ventaja se ha de mencionar también aquí e l i 

que la  medición de la  frecuencia de resonancia necesaria por 
separado para la  clasificación  tradicional de lo s resonadores 
después de la  nivelación, está sustituida por una medición s e ­
guiente a la  nivelación láser, cuyo resultado de medición se I
almacena y se emplea para e l gobierno de lo s d istin tos lugar üsi
de expulsión.

Mediante la  integración en un dispositivo de la s  di­
versas fases de trabajo necesarias para la  nivelación de lo s 
resonadores, se produce del mismo modo que en la  nivelación p6r 
charro de arena, la  posibilidad especialmente ventajosa dél 
sencillo  gobierno central de estas fases de trabajo* i

Para muchos casos de empleo, por ejemplo para la  nivé 
lacifln simultánea de resonadores para f i l t r o s  diferentes, dan--
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tro  de un procedimiento, puede ser conveniente d istrib uir en 
diversos campos de tolerancia el campo de tolerancia admiti­
do y c la sifica r los resonadores según, su frecuencia propia, 
en este campo de frecuencia.

En el procedimiento según la  invención para la  nive­
lación de frecuencia de resonadores mecánicos, en el que des­
pués de la  medición de la  frecuencia de resonancia se compara 
ésta con un campo de tolerancia de frecuencia predeterminado 
y el resonador se expulsa, clasificado, en una de por lo  meno j 
dos estaciones de expulsión, la  información de clasificacióni
necesaria para ésto tiene que almacenarse centralmente al mo­
nos en la  duración del transporte del plato por una estación 
En los casos en los que se desea una subdivisión más fina de 
los resenadores, por ejemplo en varios grupos de frecuencia, 
tiene que aceptarse con ésto de todos modos un coste algo mi s 
elevado en lo referente a l almacenamiento de la  información d > 
clasificación  y al gobierno de la s  estaciones de expulsión*

Por lo  tanto como otra estructuración de la  invenciín 
debe indicarse un procedimiento de tajaba jo seguro y con bajo 
coste técnico para clasificar resonadores en un gran número ce 
campos de frecuencia, en el que además entre la  posición local 
del resonador a c la sifica r y e l instante de la  pregunta de la j 
información de clasificación  no tiene que estar garantizada |i
rH ngnn» relación f i ja .

Para la  realización de un semejante procedimiento,se;I
cuida, en otra estructuración de la  invención, de que para cd£ 
s ifica r  resonadores mecánicos según su frecuencia propia en j  
campos dé frecuencia predeterminados se compara, a continuación 
de una medición de la  frecuencia propia para cada uno de loj- 
distintos resonadores que se encuentran en una sujeción de un
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plato rotativo, e l  valor áe la  frecuencia propia con los lírai 
tes  de lo s  campos de frecuencia predeterminados, y mediante 
ello  se asocia a cada resonador un campo de frecuencia" deter-; 
minado, de que se memorice un valor ( información de c la s i f i ­
cación) correspondiente a éste campo de frecuencia en un dis­
positivo de memoria unido f i jo  con la  sujeción, que a conti­
nuación se conduzcan lo s resenadores, mediante rotación del

t

plato rotativo, a diferentes posiciones, a d iferentes estado!*
nes de expulsión sucesivamente, que a cada estación da ex— [
pulsión esté asociado un valor de memoria correspondiente a [

'
un determinado campo de frecuencia, que se pregunte a cada
estación de expulsión e l  contenido de la  memoria y a l haber ?
coincidencia entra el valor de memoria preguntado y e l asocia!
do se expulse en cada caso e l correspondiente resonador, y qu
en una posición del plato rotativo siguiente a la s  estaciones!
de expulsión se borre e l  dispositivo de memoria*

Es ventajoso e l que a causa de la  asociación, f i j a  en ¡
espacio áe lo s  elisaentos de memoria se dé forzosamente, y cor. j

s
e llo  sea indestructible, la  relación entre la  posición da le, \

!
pieza y e l  instante de la  pregunta. Mediante e llo  es posible i

i
elevar &L número de lo s  campos en que debe c la s ifica rse , sir. > 
elevar a l mismo tiempo la  propensión a perturbaciones de la  t 
clasificació n , como seria e l caso a l tra tarse  de una memoria j 
central. Además es también posible e leg ir una forma de memorâ  
cuantificada en la  que e l elemento de memoria se magnetiza en¡ 
diversos escalones, correspondientemente a lo s  campos de to - j 
lerancla elegidos de antemano. fi

Es ventajosa también la  amplía independencia del es-1 
tado de funcionamiento y de la s  detenciones t  euro oral es de la  
máquina, debido a que se áá la  información de c lasificació n  a
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la s  sujecciones receptoras de lo s resonadores.
Es ventajoso prever para los elementos de memoria del 

dispositivo de memoria plaquitas de material ferromagnético de 
a lta  remanencia. Mediante e llo  se produce una baja propensión 
a perturbaciones respecto a dispersiones electromagnéticas so­
bre el elemento de memoria.

Mediante el empleo de material ferromagnético de a lta  
remanencia, resulta además la  posibilidad de prever un entrehije 
rro suficientemente grande entre la s  bobinas de reacción, nece­
sarias para memorizar la  información de c lasificación , y I 03 
elementos de memoria, o bien entre la  estación lectora  y los 
elementos de memoria, con lo  cual se produce la  posibilidad de 
memorizar, leer y borrar, sin roce, Con ésto se consigue ade­
más una elevada independencia del estado de empólvamiento o 
bien ensuciamiento, condicionado por el servicio, espeeialmai- 
te  a l emplearse con un chorro de arena automático, asi como 
un mantenimiento menos costoso y un desgaste despreciable.. 1

Otra ventaja resulta debido a la  posibilidad de recoia- 
probación del contenido de la  memoria, sin destrucción del mis 
mo, con medios ópticos y electrónicos, como por ejemplo con 

una sonda H all. i
Es especialmente favorable la  posibilidad de empleaj 

la  solución, mostrada aquí en e l ejemplo de lo s  resonadores 
a c la s ifica r , en problemas análogos en lo s que por ejemplo las  
características pertenecientes a una pieza a comprobar cual­
quiera, se mamorizan como crite rio  de c lasificación  y deben 
preguntarse de nuevo en cualquier instante deseado sin pérdidab 
de información debidas a eventuales perturbaciones externas.

Para la  nivelación automática descrita anteriormente, 
se mide la  frecuencia de resonancia del resonador en cada caso
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mediante un micrófono que transforma en oscilaciones e lé c tr i­
cas i as oscilaciones sonoras producidas por el resonador. EL 
resonador se qni ma para ésto de oscilaciones a través de un 
dispositivo de accionamiento, por ejemplo una bobina de reac­
ción. la  frecuencia de resonancia del resonador medida por éj.r
micrófono se conduce a un amplificador de realimentación que 
juntamente con e l dispositivo de accionamiento y el micrófono 
forma el circu ito  de medición. Por consiguiente en éste circu í 
to  de medición se mide la  respectiva frecuencia de resonancia,
es decir la  frecuencia re a l.

Ya que la  activación de lo s  resonadores se efectúa 
eléctricamente a través de una bobina de activación con ayuda 
del efecto de astricción magnética, es sin embargo necesaria 
una magnetización anterior de lo s resonadores en una e s ta d  ónj 
de magnetización. Para f i l t r o s  especiales con exigencias espej- 
cialmente a ltas  a la  precisión del mantenimiento de la  frecueá 
c ia  teórica no es ya sin embargo apropiado, bajo c iertas  c ir -  
cunstandas, e l método de medid6n descrito anteriormente, ya 
que debido a la  magnetización previa de lo s  resonadores, nece-- 

aquí, se eleva su amortiguación interna y con e llo  se rjí 
duce la  ealidad de equilibrado y además se desplaza un poco 
su frecuencia de resonancia' propia respecto a la  frecuenda 
de resonancia propia que surge en estado desmagnetizado.Esta 
deformación de la  frecuencia está condicionada por la  depen­
dencia que tiene e l módulo de elasticidad E del material del 
resonador de la  magnitud de la  magnetizadón previa y a l ser 
desfavorable el material del resonador y fuerte la  magnetiza- 
ción previa alcanza valores para la  variación de frecuenda

I ¡
rela tiv a  A  /̂-T hasta 2.10 . j

Para la  realización de una medición independiente del
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la s  influencias perturbadores indicadas arriba y correppondiffl i 
teniente más precisa, con la  cual es posible también una nive­
lación correspondientemente precisa, se cuida en un perfeccio 
;namiento de la  invención de que para la  medición de la  fr e ­
cuencia de resonancia el resonador se anima de oscilaciones 
mediante un impulso mecánico y a continuación se determina la  
frecuencia de la s  oscilaciones que váa extinguiéndosele

Hesulta esencial ventaja de éste perfeccionamiento 
de la  invención porque puede suprimirse la  magnetización re­
cesarla antes del proceso de nivelación propiamente dicho, y 
con e llo  la  estación de magnetización necesaria para eiio.Áñe 
más de ésto se evita el que por ejemplo durante la  nivelación 
láser decrezca la  magnetización debido a lo s  impulsos láser 
durante e l proceso de nivelación, y debido a e llo  decrezca 
también la  seguridad de la  medición. Ya que e l resonador se 
flrvfmq de oscilaciones mecánicamente, se suprime además la  m>- 
cesidad de una estación de expulsión para resonadores que no 

oscilan.
Bx una disposición para la  medición de la  frecuencia 

de resonancia, especialmente favorable bajo e l punto de v is ta  
de la  precisión de medición y con e llo  de la  precisión de a:L-j 
velación y especialmente también bajo e l punto de v is ta  de j 
la  adaptación a l  procedimiento de nivelación lá se r  según la  j 
invención, la  estación de nivelación láser presenta un macante 
mo de percusión mecánico desarrollado como sistema de masa- j 
resorte, e l «"T  contiene un electroimán de giro  y un muelle j 
helicoidal unido con e l  e je  de rotación del electroimán de j 
g iro  y dotado de una masa de percusión en su extremo exterlorj 
y está previsto un micrófono dispuesto en la  proximidad del S 
resonador y enlazado en e l lado de salida ccn. la  entrada de taji
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amplificador. En esta disposición el amplificador está enla­
zado en el lado de salida con la  entrada de un aparato de maĵ  
do que contiene un comparador de frecuencia. El aparato ds 
mando presenta una conexión enlazada con el gobierno del plaj 
to rotativo asi como salidas de mando enlazadas con los lu -¡ 
gares de expulsión y con e l gobierno de accionamiento del 
electroimán de giro y contiene además una salida del gobierno 
del láser mediante la  cual se conduce a la  unidad láser una | 
señal de mando asociada claramente a la  respectiva frecuencia 
d if er enci a l .

Otra ventaja de éste perfeccionamiento de la  invención 
consiste en que la  situación de fase  de la  señal llegada a l 
amplificador no tiene que adecuarse mediante a juste preciso 
de Xa separación entre el resonador y e l micrófono para obte­
ner autoexcitación.

A continuación se aclara más detalladamente la  inven­
ción a base de los ejemplos de ejecución representados en e l 
dibujo.

La figura 1 muestra una v ista  la te ra l de un dispositi­
vo clasificador según la  invención;

La figura 2 muestra una representación general esque-- 
mática de un dispositivo de nivelación por chorro de arena;

La figura 3 muestra una v ista  la te ra l de una sujeción 
de la  mesa circular;

la  figura 4 muestra una v ista  en planta de una sujeo-
ción;

La figura 5 muestra una sección longitudinal por una 
sujección;

La figura 6 muestra una sección por e l c a r r i l  guia en 
la  zona del tope fin a l con las  mordazas presoras de una sujec--
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ción abiertas, situadas enfrente;
la  figura 7 muestra una sección como la  de la  figura 5, 

estando cerradas la s  mordazas presoras y aprisonado del rectaa+- 
dor;

la  figura 8 maestra una sección por la  estación de magnfe 
tización abierta?

lia figura 9 muestra una sección por la  estación de magfce 
tización que se encuentra en la  situación de apriete;

Xa figura 10 muestra un primer lugar de expulsión;
Xa figura 11 muestra un segundo lugar de expulsión;
Xa figuré 12 muestra una v ista  la te ra l esquemática de ¡ 

un dispositivo de nivelación láser  en conjunto;
Xa figura 13 muestra una v ista  en planta del d isp ositif 

vo de nivelación láser,
Xa figura 14- muestra una estación de separación;
Xa figura 14a muestra una representación en perspecflf 

va de la  estación de separación;
Xa figura 15 muestra una estación por la  sección de j 

magnetización; j
Xa figura 16 muestra una v ista  en planta de una sujeií

ción;

ción;
Xa figura 16a muestra una v ista  la te ra l de una sujoo-j-

Xa figura 16b muestra una sección por una sujecdón;
Xa figura 17 muestra una representación esquemática 

de una estación de expulsión accionada mediante un electroimán 
de elevación;

Xa figura 18 muestra un dispositivo de c lasificació n  
integrado con un dispositivo de clasificación  int^jrado por j 
un dispositivo de nivelación por chorro de arena; (
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I>a figura 19 muestra una representación esquemática de 
una disposición según la  invención, para la  medición de la  
frecuencia de resonancié;
' " * * 9

Xa figura 20 muestra una v ista  en planta de la* Suposi­
ción de la  figura 19;

la  figura 21 muestra una representación esquemática de*•* •
un mecanismo de percusión mecánico que consta de una bobina 
magnética con un núcleo de bobina móvil;

la  figura 22 muestra una representación de una*disposi-
.  •.

ción para la  medición ¡le la  frecuencia de resonancia -reso­
nadores mecánicos no dotados todavía de patas sustentadoras.

El dispositivo de clasificación  representado en Una v is  
ta  la te ra l en la  figura 1, consta esencialmente de tai dispo­
sitiv o  de gobierno 1 central, de una placa base 2 sobre la  qu» 
esté fijad o  un dispositivo vibrador 3 preparado para la  concluí 
ción de resonadores a c la s if ica r , de un c a rr il  guia 4 unido 
con la  salida del dispositivo vibrador 3 para la  conducción 
de resonadores a la s  d istin tas estaciones, de una estación de 
separación 5, de una estación de magnetización 6, de una esta 
ción dó medición 8 y de un dispositivo distribuidor 9 .

En e l  ejemplo de ejecución representado e l dispositivo 
vibrador 3 es un dispositivo transportador y clasificad or “Sor 
timat" usual en e l mercado, que cenata esencialmente de j
base ccn un vibrador electromagnético, una caldera de dasií'i-¡- 
cación y un aparató de conexión dispuesto por separado, a tía -■ 
vés del cual puede regularse la  velocidad de alimentación de 
lo s resonadores.

Los resonadores 100,101 que salen alineados de la  cal. 
dera de c lasificación  del dispositivo vibrador 3 ccn nna cara 
rectificad a hadia abajo, llegan enfilados por la  p ista  de des



-  18 -

lizamiento del c a rr il  guía 4 indinado, primeramente a la  es­
tación de separación 5 donde se detienen y se liberan indivi­
dualmente correspondientemente a l ritmo ajustado en el'dispo­
sitiv o  de gobierno 1 central. la  estación de separación 5 coné 
ta  de un electroimán de giro 12 una palanca 7 en forma de 
v a rilla  rotativa mediante el electroimán de g iro , dirigida ra­
dialmente respecto a su e je  de rotación, y de dos espigas de 
retención 11 y 13 en forma de v a rilla  dispuestas frente a lo s 
extremos de palanca en una guia. Las espiga de retención está» 
dotadas de escotes en sus lados que miran a lo s extremos de 
palanca, en los que entran los lados frontales de la  palanca, de 
manera que la s  espigas de retención son móviles en la  direc­
ción de su e je  longitudinal, correspondientemente a la  rota­
ción de la  palanca 7»

La primera espiga de retención 11 en forma de v a rilla , 
que con uno de sus extremos entra por un escote del c a rr il  gui|a 
4 en el espacio de transporte para lo s  resonadores, en su po­
sición de partida bloquea la  pista de deslizamiento. A conti­
nuación se acciona mediante un impulso de corriente el electro^ 
mán de giro 12, con lo  cual sé levanta la  espiga de retención 
11 a través de la  palanca 7 y se libera  individualmente al 
resonador 29 que baca contacto en e lla . Un poco antes de lib e-' 
rarse e l resonador se guía la  segunda espiga de retención 13 

en forma de v a rilla  mediante la  palanca 7 por un segundo esco­
te  de c a rr il  guia y se apriete con su lado fren ta l contra el 
siguiente resonador 30. Tan pronto como la  primera espiga de 
retención 11 ha retomado a su posición de partida, se levanta 
la  segunda espiga de retención 13, trés  lo  cual puede deslizarj- 
se e l siguiente resonador 30 hasta la  primera espiga de reten­
ción 11.
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En. la  siguiente estación de magnetización 6 gobernada 
asimismo por e l dispositivo de gobierno 1 central, se detie­
nen los d istin tos resonadores que van llegando, mediántlf una

A •

espiga de retención 14 móvil que aqui puede meterse ^"-secar­
se en la  pista de deslizamiento del c a rr il  guia mediante un 
electroimán de elevación 141» La estación.de magnetización 
6 contiene dos esp ig as^  contacto 15 dispuestas aisladas para

•  t  •

la  alimentación y toma de la  corriente de magnetización, que
♦

se presionan en cada caso mediante un electroimán de ¿ n o  me­
diante el resonador que hace contacto en la  esrpiéft de;reten­
ed 6n 14. Después de la  magnetización mediante el paso dé co- ¡ 
rrien te  gobernado electrónicamente, en un sentido fijed o  pr&-j 
viamente, se retrae la  espiga de retención 14 mediante e l 
electroimán de elevación 141 y el resonador puede deslizarse 
hasta la  estación de preparación 16 que está anteconectada a 
la  estación de medición 8 propiamente dicha. í

La estación de preparación 16 prevista en la  zata \f
f in a l horizontal del c a r r i l  guía 4 sirve para la  perfecta 
conducción dé lo s resonadores a la  estación de medición 8 
propiamente dicha y consta de un tope fin a l desarrollado como 
espiga de bloqueo 17 encajable gobernada, un bloqueo de rebo- 
tamiento 18 dotado de un g a t illo , y de un dispositivo de dea-

i
plazamxento 181 que está formado por un electroimán de giro i ;  I 
y palanca 191 unida can e l  electroimán de giro 19. Al l l e ­
gar e l  resonador se levanta por él resonador e l g a t illo  del 
bloqueo de rebotamieato 18 y cae luego de nuevo apoyado por 
un resorte de lámina, de manera que e l resenador no puede r e ­
botar hacia a trás. ¡

La estación de medición 8 consta de una p ista  de | 
deslizamiento ZL móvil verticalmente, dotada de un tope 23» |
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de ambos h ilos de material sin tético  22, de un expulsor 24 
dotado de una palanca de desplazamiento así como de una bobina 
de activaciéh 25 y un micrófono 26. la  p ista  de deslizamiento 
21 conducida en una guía v ertica l esté puesta sobre undisoo 
de excéntrica 32 accionado por un electroimán de g iro . ; _

Conforme al compás insertado en el dispositivo, de man-' 
do 1  se re tira  antes de la  introducción del resonador-“en' la  
estación de medición 8, el pasador de bloqueo 17 mediante un 
imán elevador y la  via de deslizamiento 21 se lleva a la  a l t* . 
ra de la  estación de preparación.

El dispositivo empujador 181 gobernado empuje ahora 
al resonador hacia la  via de deslizamiento 21. de la  estación 
de medición 8 y empuja a l resonador 20 centra aL tope 23 man-, 
teniéndose la  palanca de inserción 191 durante .algunas milé­
simas de segundo de manera que el resonador llega a reposar. 
Después de retroceder la  palanca del empujador 181 bloque el

l
resonador de bloqueo 17 de nuev o al c a rril de v ia . j* »

la  pista de deslizamiento 2L móvil está dotada de d03j 
ranuras 28 verticales abiertas hacia arriba y que transcurren | 
perpendicularmente a la  dirección de alimentación de los reso­
nadores, que están dispuestas por debajo de los nudos de os­
cilación del resonador 20 que hace contacto en el tope 23. 
é l estar levantada la  pista de deslizamiento 21 transcurren 
dentro de la s  ranuras dos hilos de material sin tético  22 que j 
están tensados horiz«talm ente entre dos puntos f ijo s  de la  
estación de medición 8. Al estar levantada la  pista de desligs. 
miento los hilos de material sin tético  22 transcurren a peque­
ña separación por debajo del resonador 20 que hace contacto 
en el tope fin al 23. Al bajar la  pista de deslizamiento e l ra-j 
sonador cae con la  zona de sus nudos de oscilación sobre los i
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h ilos de material sin tético  22, con lo cual ae evitan errores 
de medición por oscilaciones secundarias y además se garanti­
za una ta ja  oscilación de amortiguación»

En el proceso de medición propiamente dicho ho.Jinima 
e l resonador mediante la  "bobina 25 de oscilaciones da.su fre ­
cuencia propia que se miden mediante el micrófono 26»*.En el 
presente caso este proceso de medición dura cerca de 40 railk- 
segundos. EL valor de medición se conduce luego a l d ispositi­
vo de gobierno 1 y a l l í  se compara con lo s lím ites del campo 
de frecuencia predeterminado y ajustado en e l dispositivo de 
gobierno 1. Del resultado de comparación se produce por e l  
dispositivo de gobierno 1 una correspondiente señal de mando 
para un dispositivo distribuidor 9«

Una vez concluido e l proceso de medición se conducu 
e l resonador 20 mediante e l expulsor 24 dotado de una palanca 
g iratoria , a l dispositivo distribuidor 9 gobernado por e l [

_ í
dispositivo de gobierno 1 central. EL dispositivo distribuí-' Ir
dor contiene un c a rr il  distribuidor 91 dotado de mariposas [

i
distribuidoras 27 gobernadas, y" d istin tos recipientes de co- S 
locación 10 asociados a la s  mariposas distribuidoras. Al mist-j 
mo tiempo que e l  resonador medido, se conduce a l dispositivo < 
distribuidor la  señal de mando S perteneciente, producida me-4

i

diante e l dispositivo de gobierno central. Correspondiente­
mente a esta señal de mando se colocan la s  mariposas d is tr i­
buidoras y se conduce e l resonador medido a uno de lo s  re c i-  j 
pientes de colocación 10 asociados a l  campo de frecuencia av
riguado.

EL dispositivo de nivelación representado esquemática- ; 
mente en la  figura 2 consta de varios grupos de construcción 
que están montados sobre una placa base la  comóa. Para e l
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transporte de los resonadores desde y hasta la s  d istin tas es­
taciones de mecanizado, se emplea una mesa circu lar neumática 
2a usual en e l mercado del tipo SI-2701 de la  firma Veste, 
con doce posiciones de maniobra. La mesa circular está dotada, 
para la  sujección de los resonadores, de un número que coin­
cide con el número de posiciones de maniobra, de sujecoiones 
3a dispuestas concéntricas a su e je  de rotad6n y a separa­
ciones iguales. La alimentación de lo s  resenadores a la  mesa 
circular se efectúa mediante un dispositivo de carga fijad o  
sobre la  placa base, que contiene un dispositivo vibrador 4a 
y un c a rr il guia 5a unido con la  salida del dispositivo vi­
brador. En el ejemplo de ejecución representado el dispositivo 
vibrador 4á es un dispositivo de transporte y c lasificación  
,,Sortimat,, usual en e l mercado, preparado para lo s  resonado­
res a nivelar, que consta de una base de vibrador con un t>ihrí; 
dor electromagnético, de una caldera de clasificación, y de un 
aparato de conexión 6a dispuesto separado de e lla , a través 
del cual puede regularse la  velocidad de alimentación de los 
resonadores.

Los resonadores que salen alineados del dispositivo v i­
brador 4a se conducen a l c a rr il  guia 5a inclinado hacia abajo 
en el c a rr il  guia pasan primero por un almario luminoso 7a

• . i
que sirve para el control del transporte continuo de lo s res£ 
nadores mediante conexión o bien desconexión del dispositivo 
vibrador, luego pasan por una estación de desmagnetización 8a 
ejecutada como bobina y chocan finalmente en un tope fin a l 9a 
del c a rr il  gula desarrollado como palanca. Mediante la  presi 
surgida en ésto se acciona un microinterruptor, con lo  cual 
se confirma la  situación correcta del resonador en el interruj> 
tor fin a l 9a y se lib era  la  conducción del resonador chocado
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a la  su j  acción 3a de la  mesa circular 2a situada enfrente.
las  estaciones de mecanizado para lo s reseñad ores d is ­

puestas frente a la s  su secciones 3a sobre la  placa l a ,  son,
.en el orden que corresponde al sentido de rotación de la  me­
sa circular, primero un lugar de entrega 9a'que presenta un 
tope f in a l 9a, luego un dispositivo de magnetización 10a, el 
dispositivo de nivelación por chorro de arena propiamente 
dicho l ia ,  un primer lugar de.expulsión 12a para lo s  resona­
dores nivelados que se hallan fuera de un campo de toleranciat 
de frecuencia predeterminado, con una rampa 13a y un recipieai 
te  de reserva 14a, y finalmente un segundo lx^ar de expulsión 
15a para resonadores nivelados que se.hallan dentro del cam­
po de tolerancia dé frecuencia, y que presenta asimismo una

- r
rampa 13a y un recipiente de reserva 16a. Batre la  estación \ 
de magnetización 10a y e l dispositivo de nivelación por cho-| 
rro  de arena l i a  propiamente dicho, asi como entre e l  primer 
lugar de expulsión 12a y e l segundó lugar .de expulsión 15a, 
está prevista en cada caso una estación vacia; entre el se­
gundo lugar de expulsión 15a y e l lugar de entrega 9a están 
previstas cinco estaciones vacias.

El proceso de maniobra de la  mesa circu lar neumática 
que presenta doce posiciones de maniobra, se provoca a tr a -

. I
vés de una válvula 17a electroneumática, con lo  cual ésta se j 
gira neumáticamente una división en cada caso. Una amortigua-!

j

cióñ hidráulica incorporada impide un choque brusco. Ccbx el j 
diámetro de la  mesa circu lar empleada de 270 mm. la  precisión 
de división supone — 0,03 mm. lia alimentación central de la s  
tensiones de trabajo y gobierno para e l dispositivo de n ivela­
ción por chorro de arena según la  invención, se efectúa a 
través de una regleta de conexicsies 18a aplicada a la  sujeo-30.
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c ito  del ca rril guia 5a*
~Rn la  figura 3 está representada la  v ista  la te ra l 

de toa sujección 3a que se encuentra en posición de apriete, 
cea un resonador apretado de tos óiganos de tosteataodU'n en 
forma de espigas* la  sujección 3* contiene una mordaza preso- 
ra in ferior 31a rígida, desarrollada en forma de varilla,quej 
está reunida con dos chapas de fijació n  levantadas en .sus ea|- 
ras la terales, formando una unidad 3la'que presenta una seo- 
cito  transversal en forma de IT, asi como una mordaza presora 
superior 32a que es g iratoria  alrededor de un eje da giro  
33a alojado horizontalmente. Ambas mordazas presoras 33 a y 3?a 
están dirigidas radialmente respecto a la  mesa circular y e s ­
tán dotadas en sus extremos que miran a la s  estaciones de xef 
canizado, de caras de apriete 34a horizontales, situadas una 
frente a otra, y están unidas entre sí en sus extremos opues­
tos a éstas, mediante un muelle helicoidal dispuesto como 
muelle de compresión* En el lado superior de la  mordaza pre- 
sora superior 32a está fijado un brazo de una pieza angular 
de 90°  35a cuyo brazo lib re  sirve para ab rir la  mordaza ce- j  
rrada, mediante desviación en la  dirección de la  flecha 36a» j 
la  tojección contiene además una pieza de p estillo  37a p ris- i 
mática, alojada en un extremo g irato ria  entre la s  chapas de j 
fijació n , que mediante un muelle espiral 38a está pretensada 
mecánicamente hacia el lado fren tal de la  mordaza presera 32s

!
opuesto a la  estación de mecanizado y está prevista para la  
retención de la  mordaza presera abierta. Esta retención se 
debido a que a l estar abierta la  mordaza presera e l lado fre  
ta l  de la  mordaza presora superior 32a está alojado en un es-f• - - 1
cote de la  pieza de p estillo  37á adaptado a ésta. j

En la  figura 4 está representada en v i3ta  de plantaj
t
i
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una sujección cuya mordaza presora superior 32a está dividida
en dos mitades 32a' mediante un corte v ertica l que pasa por siji
ulano longitudinal central» que están unidas a separación rlg:|.

■ o • .
damente entre s i  a través de la  pieza angular de 90 3S£» m&~
diante la  cual se efectúa e l apriete de en cada caso uno de
lo s orgános de sustentación en forma de v a r illa  del resonador
39a mediante en cada caso una mitad 32a' de la  mordaza-presera
superior 32a. Mediante ésto se aprieta cada orgáno de sustenta
oión individualmente por una de la s  mitades aumentando asi la
.seguridad del apriete. “ .

En la  figura 5 está representada una sección'lopgitu . 
dinal parcial de una sujeceión abierta. En'ésta se vo„ el mue­
lle  helicoidal 41a insertado en un taladro 40a de la  mordaza 
presora-inferior 31a y solicitado a compresión contra la  morda 
za presora superior 32a. Los lados frontales de la s  mitades da 
la  mordaza presora superiores 32a',- abierta» opuestos a las  ea 
taciones de mecanizado están en ésto alojados para su retenci ón, 
en un escote 42a adaptado por forma, de la  pieza de pestillo.
37a pretensada mediante el muelle helicoidal 38a hacia estos 
lados fron tales.

En la  figura 6 está representada una sección de un oa 
r r i l  guia 5a en la  zona del lugar de entrega 9a ' con un reso­
nador 39a haciendo tope en si tope f in a l 9a, juntamente con una 
sección por la  parte que mira a l tope f in a l 9a, de la s  morda­
zas presoras 31a y 32a de una sujección 3a situada frente a l 
lugar dé entrega. La pared delimitadora la te ra l 51a del carri!. 
guia 5a, que mira a la  sujección 3a, presenta en la  zona del 
lugar de entrega 9a ' una altura de pared que vá aumentando ha-j- 
c ia  e l tope f in a l  9a, de manera que lo s  resonadores que se daá 
lizan  con sus orgános de sustentación en forma de espiga sobrZ
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la  pared delimitadora llegan a hacer contacto en e l tope fin al 
9a de ta l  manera que los orgános de sustentad fa. están dirigid  
dos hacia arriba cerca de 20 respecto a la  horizontal.

En el siguiente salto de división se lleva una de las 
sujeciones 3a fijadas sobre la  mesa circu lar, coi la  mordaza 
presora superior 32a abierta, a la  posición que se halla fren­
te  a l lugar de entrega 9a '.  Tina vez concluida esta fase de j 
transporte la  sujeeeiCn 3a adopta respecto a l resonador 39a }
que hace tope en e l tope fin al 9a una situación t a l  que sus «  
gános de sustentación en forma de espiga que miran oblicuos hx 
cia arriba descansan justo a0bre el canto 35a formado por la  
cara fren tal y la  cara de apriete 34a de la  mordaza presera aJ, 
ferio r 31a . A continuación 3e accicna un electroimán de eleva­
ción fijado sobre la  sujeeciOn 3a, mediante e l cual la  pieza 
de p estillo  37a prism ática, dispuesta para la  retención de la  
mordaza presora abierta, bascula según la  figura 4 en di receñí n 
hacia el centro de la  mesa circu lar 2a y mediante ello  se su­
prime la  retención de la  mordaza presora superior 32a abierta. 
Mediante la  presión del muelle helicoidal 41a dispuesto entra 
la  presora superior y la  in ferio r, se g ira  la  mordaza
presora superior 32a a la  posiciCn de ap riete. Debido a l  mov;*- 
aiento de su cara de apriete 34a hacia abajo, unido con ésto? ; 
el resonador que hace contacto en el tope fin al se coge de sus 
orgános de sustentación en forma de espiga que miran oblicuos 
hacia arriba, se lleva a la  situación horizontal y se levanta 
a l mismo tiempo por encima de la  altura h del tope fin a l. Me­
diante ésto el resonador apretado ahora entre la s  mordazas 
soras 34a de la  sujección puede seguir libremente la  u lterio r
rotación de la  mesa circu lar.

a i la  secct&i transversal de la  figura 7 que coincide
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con la  figura 6 en la  situación del plano de sección, está re­
presentado un resonador 39a que se encuentra en situación apre 
tada y con e llo  levantado sobre la  altura h del tope f in a l 9a.

la  figura 8 y la  figura 9 son secciones por la  esta-
•> » *

ción de magnetización 10a fija d a  sobre la  placa base, f concre 
tamante en la  figura 8 en posición de reposo y en la  'figura 9
en la  situación de apriete necesaria para la  magnetización de 
lo s resonadores. La estación de magnetización lOa conste de una 
carcasa 101a unida rígida con la  placa base y que presenta un 
electroimán elevador y dos palancas 104a y 105a’ móviles en cad* 
caso alrededor de un e je  de giro 102a y 103a. La primera' palan 
ea 104a está dotada de una entalladura 106a para el airam ien­
to del lado de ló s resonadores 39a opuesto a lo s  orgános dé sus 
tentación en forma de espiga; la  segunda palanca 105a presenta 
una mitad 108a dispuesta aislada mediante una capa intermedia 
107a no conductora. Esta parte de la  segunda palanca, dispues­
ta  aislada, está unida con un saliente 109a conductor e lé e tr i- j 
co, dispuesto para e l apriete de los resonadores 39a contra laj 
entalladura 106a. Entre la  caroasa 101a y la  parte de la  segan 
da palanca 105a dispuesta sin a is la r , está dispuesto un muelle 
helicoidal 110a como muelle de tracción, de manera que la  se^uh 
da palanca 105a se presiona contra la  primera palanca 104a y 
ésta contra la  armadura I l l a  del electroimán de elevación que 
se encuentra en reposo, y mediante e llo  está abierto e l  aprie­
te .

En la  situación de apriete representada en la  figura
9 , necesaria para la  magnetización de lo s  resonadores, la  primé
ra  palanca 104a está presionada a la  segunda palanca 105a me- J
diante la  armadura I l la  desviada en contra de la  fuerza del muéTl i e  helicoidal 110a de manera que debido a la  torsión de ambas;
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pelancas producida en ésto el resonador a magnetizar está apre 
tado entre la  entalladura 106a de la  primera palanca y el sa­
lien te conductor 109a de la  segunda palanca, fii ésto el reseña 
dor se toca por el saliente conductor 109a, entre los órgános 
de sostén en forma de espiga, y por la  entalladura 106a en el 
lado trasero opuesto a los orgános de sostén, del resonador a 
magnetizar. La magnetizad6n misma se efectúa mediante paso de 
corriente gobernado por e l resonador apretado, entre los luga­

res de contacto.
Después-del paso de corriente gobernado eleotrónioamei 

te  se lleva de nuevo la  armadura a su situación de reposo reprs 
sentada en la  figura 8, mediante e l muelle helicoidal UOa, y 
ambas palancas 104a y 105a giran retomando a su posición de 
partida, de manera que el resonador puede seguir la  u lterior
rotación de la  mesa circu lar.

rfnfl vez pasada una estación vacia se eaaduce e l reso­
nador magnetizado a l dispositivo de nivelación por chorro de 
arena H a propiamente dicho y a l l í  se nivela a la  frecuencia 
predeterminada ccn una tolerancia de — 2 B z ., mediante chorread 3

de arena escalonado de su cara fren tal. San praito como la  me-j 
sa circu lar 2a ha llevado e l resonador a l dispositivo de nive-j 
ladfln por chorro de arena l ia , se excita el resonador median-; 
te  una bobina y se capta su frecuencia propia mediante un micro 
fono y se comunica a un aparato de mando. Correspaidi entornante 
a la  diferencial entre la  frecuencia re a l y la  frecuencia teó­
rica  se averigua e l tiempo del chorreado do arena y se conecta 
e l soplador de chorro de arena. Dos boquillas de chorro de are 
na estén fijadas sobre un puente a través de un canal de asp iri 
cita, y están dirigidas a través de una articulación de rótula 
a aT"^* caras frontales del resonador, de ta l  manera que e l ah»
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rro de arene, choca solare Xa3 cares frontales bajo un ángulo dej 
apr oximadamente 30°. Cuando ha transcurrido el tiempo de arenaj

i
do predeterminado, se desconecta e l chorro de arena y se mide ’ 
nuevamente la  frecuencia propia del oscilador. Estos procesos 
se repiten hasta que la  frecuencia propia se h alla dentro de 
de la  tolerancia predeterminada de la  frecuencia te ó rica . Si 
ésto los intervalos de arenado van siendo en general cada vez 
más cortos de paso a paso. Para eliminar la  arena chorreada el 
dispositivo de nivelación por chorro de arena está conectada 
a vtnq instalación de aspiración.

Puesto que los resonadores tienen que nivelarse ecn 
a lta  precisión, su frecuencia propia no debe influenciarse por 
el aire  de aspiración. Por este motivo está incorporada en el 
canal de aspiración una mariposa que seaccicna a través, de un 
electroimán de g iro , tan pronto como un automatismo de gobier­
no se conmuta a medición. Esta mariposa deja lib re  una abertti­
ra  la te ra l en aL canal de aspiración y cierra para ello é. camá 
no entré él resonador y la  aspiración, de manera que e l resoca
dor no se influencia en su frecuencia de resonancia por e l ai*- 
re fluyente. La alimentación de la  arena para e l proceso de 
arenado, así como todas la s  fases de trabajo necesarias para 
d io , se efectúan en un "AIRERASIVE-Ge ra t" de la  ü d e InductriaL 
Levisión, Sueva York.

Bi la  figura 10 está representado el primer lig a r de 
expulsión. 12a previsto para resonadores nivelados que están 
fuera del campo de tolerancia de frecuencia predeterminado. Es 
te  consta de un electroimán elevador 10la  fijad o sobre la  plaz­
ca lase , cuya armadura 122a tiene su eje longitudinal orientar' 
do radialmente respecto a la  mesa circu lar 2a y está prevista 
para desviar e l brazo lib re  de la  pieza angular de 90° 35a y
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con. e llo  para abrir la s  sujeeciones 3a equipadas con. resanado. • 
res que ya kan. pasado por la  nivelación fina*

•Rn la  figura 11 está representado el segundo lugar d  ̂
expulsión 15a, en el que el brazo lib re  de la  pieza angular 
de 90° 35a se desvia mediante un rodillo  152a rotativo alred 
dor de un e je  v ertica l 151a, y mediante e llo  se abre la  suje¿ 
ción 3a* Al seguir avanzando la  mesa circular la  sujección 3a 
permanece abierta basta que ésta ba girado de nuevo a la  ests  ̂
ción situada frente a l lugar de levantamiento 9 a '.

EL dispositivo de nivelación por láser representado 
en una v ista  la te ra l en la  figura 12, consta ele varios grupos 
de construcción que están montados sobre una placa base Ib eo 
mán. En el centro está dispuesta una mesa circular 2b neumáti-- 
ca, usual en e l mercado, can doce posiciones de maniobra, perú 
e l transporte de lo s resonadores a la  estación de nivelación 
3b propiamente dicha* la  mesa circular presenta para la  sujecr 
.ción de los resonadores un número de sujeeciones 4b, que coin* 
cide con e l número de posiciones de maniobra, dispuestas con-j 
céntricamente a su ^e de rotación y a separaciones iguales* 
alimentación de los resonadores a la  mesa circu lar se efectúa! 
mediante un dispositivo de carga fija d o  a la  placa baso, que 
contiene un dispositivo vibrador 5b y un c a r r il  guía 6b para 
los resonadores, unido con la  salida del dispositivo vibrador, 

e l ejemplo de ejecución representado e l dispositivo vibra­
dor 5b es un dispositivo de transporte y c lasificación  U3Ual 
en e l mercado, preparado para lo s resonadores a n ivelar, que 
consta esencialmente de una base de vibrador con un vibrador 
electromagnético, de una caldera de clasificación  y de un apa-j 
rato  de conexión dispuesto por separado y a través del cual 
puede regularse la  velocidad de alimentación de lo s  reseñado-1
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res. • ■> 
los resonadores que salen, en. f i l a  del dispositivo v i- l

brador 5b se conducen a l carríUguia 6b primeramente horizontal 
y luego inclinado hacia abajo, y pasan en éste primero por uns 
estaciOn de desmagnetización 7b ejecutada como bobina, luego 
por dos armarios luminosos 8b que sirven para e l control de 
un transporte continuo de lo s resonadores conexión o bien des­
conexión del dispositivo vibrador, y llegan finalmente en una 
parte v ertica l de c a rr il  guia a una estacifin de separad fin 9"b 
en la  que se detienen y se magnetizan mediante una estacifin 
de magnetización 10b. lOs resonadores magnetizados se ván en­
tregando individualmente, correspondientemente a l  ritmo ajus­
tado en un aparato de gobierno, por la  estacifin de separación 
a un lig ar de levantamiento 12b dispuesto en e l  extremo del c?. 
r r í l  guia y dotado de un tope f in a l 11b. EL resonador 13b magie 
tizado que llega  a l l í ,  hace contacto con su lado fro n ta l in fe­
r io r  en e l tope 11b, llega  en ésto a hacer contacto con sus fir 
ganos de sostén en forma de espiga entre la s  mordazas presoraji 
abiertas de una sujeccifin situada enfrente 4b de la  mesa c ir -  
oular neumática 2b y a continuación se aprieta firmemente de 
sus orgános de sostén en forma de espiga mediante la  sujecciár. 
4b. Mediante la  mesa circular se conduce luego e l resonador 
que se encuentra en la  sujeccifin a un dispositivo de nivelación 
por lá ser  3b combinado con un lugar de medición a s i como con 
un primer lugar de expulsión. AHÍ se mide alternativamente le 
frecuencia de resonancia del resonador 14b y se nivela éste
mediante e l láser en la  cara frontal hasta que se consigue la

4 >frecuencia teórica con una tolerancia de _  2 Hz* Para la  medí-j
cifin de la  frecuencia de resonancia se pone en oscilaciones j

I
e l  resonador 4b mediante una bobina 15b y se determina su fre-j
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cuencia propia con un micrófono 16b. El resultado de la  medi­
ción se compara mediante un aparato de mando electrónico con 
un campo de tolerancia de frecuencia predeterminado y en e l 
caso de que e l resonador no sea apto para oscilar se deposi­
ta  a través de una rampa en un primer recipiente 17b de la  
primera estación de expulsión, o se expulsa correspondiente­
mente a la  frecuencia medida, después de otros saltos de la  
mesa circular, en un lugar de expulsión previsto para resona­
dores nivelados demasiado a ltos o en otro lugar de expulsión 
previsto para resonadores correctamente nivelados.

En la  figura 12 la  parte horizontal y la  parte que 
transcurre oblicua del c a rr il  guia que» como se vé en la  f i ­
gura 13, transcurre tangencial a la  mesa circu lar, está dibu­
jada en dirección radial respecto a la  mesa circu lar por mo­
tivos de mejor claridad. Como ya se ha expuesto anteriormen­
te , en e l presente ejemplo de ejecución están además reunid [ 
dos en una estación el dispositivo de nivelación por láser  y | 
e l primer lugar de expulsión para resonadores no oscilantes.

La figura 13 muestra una v ista  en planta de la  dispo­
sición según la  invención de la  figura 12, en la  que están 
representados el transcurso tangencial del c a r r i l  guia 6b, iaj
disposición de la s  sujecciones 4b sobre la  mesa circu lar 2b, 
un electroimán de elevación 18b fijad o  a la  estructura áél 
c a rr il  gula, para cerrar la  sujección 4b situada frente a l lu  
gar de levantamiento 12b, e l micrófono 16b y la  bobina 15b 
para la  frecuencia de resonancia del reseñador 14b que se
encuentra en la  estación de nivelación, dos lugares de expul-
sión accionados por otros electroimáne3 de elevación 19a para 
resonadores no oscilantes o bien nivelados defectuosamente, 
asi como un lugar de expulsión accionado por un rodillo  20b

i
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rotativo para resonadores nivelados que están dentro del oam 
po de la  frecuencia de resonancia. Los electroimánes de e le ­
vación 21b y 22b fijad os a la  3Ujección del c a r r i l  guia 6b 
están asociados a la  estación de magnetización 10b y a la  es­
tación de sepáración 9b respectivamente.

En la  figura 14 está representada la  zona fin a l del ca— 
r r í l  guia 6b con la  estación de separación 9b, la  estación 
de magnetización 10b, él lugar de levantamiento 12b y el to­
pe f in a l 11b. La estación de separación 9b consta de una pa­
lanca superior 23b en forma de v a rilla  y una palanca in ferio r  
24b en forma de v a r illa , dirigida paralela a la  primera, que 
están alojadas en un c a rr il  de f i ja c ió n  26b, g ira to rias  a lre­
dedor de un e je  de giro 25b común, y que transcurre paralelo 
a l e je  central del c a rr il  guía 6b, y están unidas rígidamen­
te  entre s í con un tiran te de unión 27b. EL estreno de la  
palanca 24b opuesto a l e je  de giro*26b está ejecutado conver­
gente y está previsto como tope 24b'para lo s  resonadores 30b 
a magnetizar. La palanca superior 23b está unida en su extre­
mo opuesto a l  e je  de giro 25b, can un resorte de lá mi na 23b 
y está prolongado mediante éste. E l c a rr il  guia 6b presenta 
a la  altura del extremo de la  palanca in ferio r  24b desarrollí. 
do como tope 24bJ y a la  altura del resorte de lámina 23b  ̂
sendos escotes a modo de ranura que posibilitan  la  entrada 
del tope 24b'y del resorte de lámina 23b'en e l  espacio de 
transporte del c a rr il  guia. Ambas palancas sen móviles conjun 
tamente mediante la  desviación de una armadura 28b de un élec 
troimán de elevación 22b que ataca en él centro del tiran te ! 
de unión 27b, contra la  fuerza de un muelle h elicoidal 29b 
que atacá adicionalmente en e l tiran te de unión 27b como mue­
l l e  de tracción.
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En. la  posición de reposo de la  armadura 28b é l  tope 
24b'está girado dentro del espacio de transporte del c a rr il 
guia ocupado por los resonadores, encontrándose el resorte dp 
lán-infl a l mismo tiempo fuera del espacio de transporte. En 
esta posición 3e efectúa la  magnetización del resonador 30b 
que hace contacto en el tope 24b; mediante e l lugar dó mague 
tización 10b. En unmovimiento continuo de la  armadura 28b col 
tr a  la  tracción del muelle helicoidal 29b se pasa a continua 
ción posición en la  que e l tope 24b# está girado precisa— 
meite todavía dentro del espacio de transporte, pero sin em­
bargo é l resonador siguiente a l resonador 30b magnetizado 
está cogido por e l resorte de lámina 23b#en su lado trasero 
opuesto a lo s  oigános de sostén, y se presiona contra e l ca­
r r i l  guia. En el u lterior movimiento de la  armadura 28b a ea 
posición dé trabajo se g ira  a continuación el tope 24b'rsa­
liendo del espacio de transporte, mientras que e l resonador 
apretado está sujeto todavía por e l resorte de lámina 23bí 
Al mismo tiempo cae el resonador 30b magnetizado contra el 
tope f in a l 11b del lugar de levantamiento 12b. En e l  alguien ■ 
te  movimiento de sentido contrario de la  armadura 28b a su 
posición de reposo, se g ira  primeramente e l tope 24b'al e3pa-> 
ció de transporte del c a rr il  guia y concluye e l apriete dél 
resonador sujeto, de manera que éste lleg a  al tope 24b'y 
e l resonador siguiente a SI llega a la  altura dél resorte 
de lamina.

Xa figura 14b contiene una representación en perspecti­
va de lo s  elementos móviles de la  estación de separación, en 
la  que por motivos de mejor v isibilidad se han suprimido él 
c a rr il  guía 6b y e l  e a rr íl  de f i ja c ió n  26b. En lugar déL ca­
r r i l  guía están dibujados únicamente lo s  resonadores contení-
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dos en é l .
I® figura 15 muestra una sección par uña estación, de 

magnetización 10b, que presenta un contacto f i jo  31b aplicado 
a la  mesa del dispositivo y un contacto móvil 33b aislado m&j 
diante lo s  aisladores 13b y fijad o  a través de la  armadura do 
un electroimán de elevación 21b* la  magnetización del reson a- - 
dor 30b que hace contacto en el tope 24b'de la  estación de 
separación 9b se efectúa mediante un choque de corriente en­
tre  e l contacto f i jo  31b y e l contacto móvil 33b. Después de 
la  magnetización se re tira  delzesonador e l contacto móvil 33b 
mediante la  armadura del electroimán de elevación 21b. El re ­
sonador magnetizado se conduce ahora mediante la  estación

i

de separación 29b a l lugar de levantamiento 12b, correspon­
dientemente a l ritmo ajustado en un aparato de mando.

En las figuras 16 y 16a está representada en una v ista  
en planta y en una v ista  la te ra l una de' la s  sujeceiones 4b 
montadas en la  p eriferia  de la  mesa circular 2b. Ya que en 
cada una de éstas representaciones es visihLe en cada caso 
sólo una parte de lo s elementos de sujección, se describen 
a continuación conjuntamente la s  figuras 16 y 16a.

t.p sujección 4b contiene una primera mordaza preso- 
ra 34b desarrollada en forma de v a rilla  y unida rígidamente j 
con la  mesacircular, que está reunida can dos chapas de f i -  | 
jación fija d a s  a sus caras la te ra les  formando una unidad 34br 
que presenta una sección transversal en forma de U, as i como 
fflna segunda mordaza presora 35b en forma de v a r illa  situada 
paralelamente frente a la  primera mordaza presora, y que es 
g ira to ria  alrededor de un e je  de giro  36b v e rtic a l alojado 
en la s  chapas de f i ja c ió n . Amibas mordazas presoras 34b y 35b 
están dirigidas radialmente respecto a la  mesa circu lar y esj-



-  36 -

5.

10.

15.

20.

25.

30 .

•tián dotadas de oaras de apriete 37"b v ertica les situadas una 
frente a otra» en sus extremos que miran a la s  estaciones 
de mecanizado, y estén unidas entre s í en su extremo opuesto 
a éstas, a través de un muelle helicoidal 46b dispuesto como 
muelle de compresión.

En el presente ejemplo de ejecución la  segunda mor­
daza presora 35b está dividida por un plano de corte horizon 
ta l  en dos mitades 35b'que están unidas rígidamente entre s i 
a una separación en sus lados opuestos a la  primera mordaza 
presora, a través de una pieza ángular de 90 3°b, mediante 
lo  cual se garantiza el apriete de en cada caso uno de lo s 
orgánoa de sostén en forma de espiga del resonador 39b me­
diante en cada caso una mitad de la  segunda mordaza presora. 
Mediante ésto se aprieta cada Órgano de sostén individualmen 
te  por una de la s  mitades en cada caso y se mejora así pués 
esencialmente la  seguridad del apriete, la  pieza ángular de 
90° 38b, cuyo brazo lib re  está prolongado hacia arriba en án ­
gulo recto, origina mediante desviación de su brazo lib re  en 
dirección de la  flecha 40b, la  apertura de la s  mordazas pre- 
soras cerradas, la  sujección ccntiane además una pieza de 
p estillo  41b prismática alojada en uno de sus extremoe rota­
tiva entre la s  chapas de fija c ió n , que está pretensada mecá­
nicamente hacia los lados'frontales opuestos a la s  estacio­
nes de mecanizado de la s  segundas mitades de la s  mordazas 
présoras 35b'y sirve para la  retención de la  mordaza presora 
abierta. Esta retención está garantizada debido a que lo s  la*' 
dos frontales de la s  segundas mitades de la s  mordazas preso- 
ras 35b¿ a l estar abierta la  sujección se alojan en un esco­
te  47b adaptado a e llos de la  pieza de p estillo  41b. La piezit 
de p estillo  41b prismática está prolongada hacia arriba esa
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dirección v e rtic a l mediante un nervio 43b que bifurca en án­
gulo recto, en e l extremo opuesto a su e je  de g iro . Mediante 
desviación de .éste nervio 43b en la  dirección de la  flecha 
44b se suprime la  retención de la  mordaza presora abierta y 
se cierran la s  mordazas presoras mediante la  presión del mué 
H e helicoidal 46 átuado entre e lla s , la  desviación se efec­
túa en e l lugar de levantamiento 12b mediante la.armadura da. 
electroimán de elevación 18b fijad o  a la  sujeción del c a r r il  “ 
guía.

En la  figura 16b está representada una sección Ion- •• 
gitudinal parcial, horizontal, por una sujeción abierta, en , 
la  que se ve e l muelle h elicoidal 46b insertado en un ta la -  ! 
aró 45b de la  primera mordaza' presora 34b y  solicitado a c o m j  
presión contra la  segunda mordaza presora. lo s  lados fre n ta ->

I
le s  opuestos á la s  caras de apriete 37b, de la s  segundas mi-j 
tades de mordaza 35b'abiertas, están en ésto alojados en 
e l  escote 47b adaptado por forma, de la  pieza de p e stillo  ¡ 
41b pretensada mediante e l muelle espiral 42b hacia estos la-f. t
dos fron tales. j

En la  figura 17 esté representado esquemáticamente j 
un lig ar de expulsión previsto para resonadores nivelados qué 
estén fuera del campo de tolerancia de frecuencia predetermi­
nado o bien para resonadores no oscilantes. Este contiene un í

t

electroimán de elevación 19b fijad o  sobre la  placa base, cu- \
i

ya armadura 19b'tiene su e je  longitudinal dirigido rad±almen4
[

te  respecto a la  mesa circu lar 2b. El electroimán de eleva- \ 
ción 19b está fijad o  a suficiente altura sobre la  mesa circu í 
la r , de manera que a l rotar la  mesa circular la s  sujeccionesj 
se mueven pasando por debajo de su armadura 19bí la  pertura j 
de la  sujeción se efectúa mediante desviación en dirección d^

i
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la  f ie  <dia 40b, mediante la  armadura 19b'del electroimán de 
elevación, de la  parte prolongada hacia arriba eijfingulo rect> 
dél brazo lib re  de la  pieza áugular de 90 38b*

En e l  último lugar de expulsión que está previsto 
para depositar los resonadores nivelados correctamente, se 
desvía e l brazo lib re  de la  pieza áugular de 90° 38b median­
te  un rodillo 20b rotativo alrededor de un e je  v e rtica l, y 
mediante, e llo  se abre la  sujecciún* Al seguir rotando la  me­
sa circular la  sujeceión permanece seguidamente abierta h acii 
que ésta ha girado a la  estación situada frente a l lugar de 
levantamiento 12b*

KL dispositivo clasificador representado esquemáti­
camente en una v ista  en planta en la  figura 18 ,  está integra­
do en una unidad constructiva con un dispositivo de nivela­
ción por chorro de arena que cenata de varios grupos de coas 
truedfin montados sobre una placa base le  común* Para el 
transporte de lo s resonadores desde y hasta la s  d istin tas 
estaciones de mecanizado, se enqplea una mesa c ircu lar neumá­
tic a  usual en e l  mercado, con doce posiciones de maniobra*
KL plato rotativo de la  mesa circular está dotado, para la  
recepción de lo s  resonadores, de un número, coincidente con 
e l  número de posiciones de maniobra, de auj acciones 3c d is­
puestas concéntricas’ a su e je  de rotación y a separaciones 
iguales, l a  alimentación de lo s  resonadores a la  mesa circu­
la r  se efectúa mediante un dispositivo de caiga fija d o  sobre 
la  placa base y que contiene un dispositivo vibrador 4c y un 
c a rr il  guia 5c unido con la  salida del dispositivo vibrador* 

lo s resenadores que salen del dispositivo vibrador 4c 
se llevan a l c a rr il  guia 5c inclinado hacia abajo y pasan en 
e l c a rr il  guia’ primero por varios armarios luminosos 7c que
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sirven para el control de ñu transporte continuo de lo s  re­
sonadores, luego por una estación de desmagnetización 8c e je  
cutada como bobina y finalmente chocan en un tope fin a l 9c, 
con lo cual se libera  la  alimentación de lo s resonadores cho 
cados a la  sujección 3̂  del plato rotativo 2b situada enfren

te .
la.3 estaciones dispuestas frente a la s  d istin tas 

sujecciones 3b sobre laplaca base le  sa i, en un orden corres 
pondiente a l sentido de rotación del plato rotativo, primero 
un lugar de magnetización 10c, un dispositivo de nivelación 
por chorro de arena combinado cen un dispositivo medidor de . 
frecuencia 11c, una primera de estación de expulsión 12c con 
irnñ rampa 13c y un recipiente de reserva 14c otras dos estar­
ciónos de expulsión construidas iguales y una estación de 
descarga 15c* Entre el lugar de magnetización y el d ispositi­
vo de nivelación por chorro de arena están previstas tre s  es« 
tacion.es vacias, entre la  última estación de expulsión y la  
estación de descarga, yuna estación vacia entre la  estación 
de descarga 15c y la  alimentación del dispositivo de carga
4. Además es necesario un dispositivo de gobierno 6c central 
para e l gobierno del proceso de nivelación y c la s ifica c ió n . | 

la s  sujacciones 3c del plato rotativo 2c están do­
tadas de elementos de memoria que en e l ejemplo de ejecución; 
están ejecutados como pía quitas de material ferromagnétieo, j 
preferentemente de gran remanencia. En e l presente caso, en j 
e l  que debe c la s ifica rse  según tres  campos de frecuencia,ea- 
tán asociados a cada resonador correspondientemente a lo s  
tre s  lugares de expulsión 12c, tres  plaquitas 3c de material 
ferromagnétieo como elementos de memoria. El registro  de la  
información de c lasificación  se efectúa inmediatamente des-
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puéa de una medición de frecuencia que cierra e l proceso de 
nivelación, mediante las  tres  botinas de reacción dispuestas 
en la  estación de nivelación y asociadas en cada caso a una 

• plaquita, que se alimentan correspondientemente a l valor de 
medición mediante la  información de clasificació n  formada por 
e l dispositivo de gobierno central 6c.Después de éste regis­
tro  de la  información de clasificación  se efectúa después, 
del siguiente paso de transporte del plato rotativo en la s  
estaciones de expulsión, mediante un dispositivo en cada cast, 
la  pregunta a en cada caso uno de los elementos de memoria, 
tré s  lo  cual se expulsa el resonador a l haber coincidencia 
entre e l valor preguntado y e l valor de memoria asociado 
a l resonador. Después de lia expulsión del resonador se g ira  
la  sujección con los elementos de memoria a la  estación de 
borrado y allí- se borra la  información de c las ificac ió n .

En lugar de los tr e s  d istintos elementos de memoria 
puede emplearse también un único elemento de memoria corres­
pondientemente mayor, que se magnetiza en diferentes luga­
res. En él'ejemplo de ejecución descrito aqui e l número de 
elementos dé memoria de una sujección 3c coincide oaa e l nu­
mero de lo s  campos de frecuencia predeterminados en los que 
han de c la s ifica rse  loa resonadores. Aqui está asociado a 
cada uno de los tres  campos de frecuencia un elemento de me­
moria, con lo  cual son necesarias tre s  bobinas de reacción 
en la  estación de nivelación. Por el contrario en la s  esta­
ciones de expulsión es necesario únicamente en cada caso so­
lo  un dispositivo lecto r cuyo elemento sensitivo es en é l 
ejemplo de ejecución una sonda Hall a la  que está posconecta-j 
do un amplificador de operación insensible a perturbaciones.
EL dispositivo lecto r debe poder aqui d iferenciar el estado30.
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magnetizado del estado sin magnetizar de un elemento de m»mo- 
ria.

Existe también la posibilidad de magnetizar definidaman*• 
te en una de dos direcciones posibles, o bien de dejar sin 
magnetizar, los elementos de memoria compuestos de material 
ferromagnético. Mediante ello puede ampliarse el contenido 
de información de un elemento de memoria y puede reducirse 
el número de elementos de memoria por cada sujección, así ! 
como el número de bobinas de reacción necesarias» En disposi-p 
ti? os lector tiene que ser sin embargo apropiado para reconoftcer diferentes polarizaciones de la magnetización* •

Contrariamente a las condiciones en una memorización 
central de la información de clasificación, aquí la forma 
de memorización empleada es independiente de una multiplici­
dad de posibles influencias perturbadoras, ya que el disposi­
tivo de memoria y con ello la información de clasificación 
está asociada fija en espacio a la posición de la pieza a 
comprobar, la forma de memorización empleada aquí supera a irlas formas de memorización centrales convencionales, especial 
mente cuando debe clasificarse según varios criterios. la j 
clasificación según varios criterios, utilizándose modernas j 
estaciones de plato rotativo usuales, presupone el que para ’ 
clasificar aquellas piezas que deben clasificarse en el lugar 
de clasificación de orden, la información de clasificación 
tiene que atemorizarse sobre por lo menos n pasos. Can ésto ¡ 
aumenta en el factor n respecto a la forma de uemorizador indi 
cada aquí, la probabilidad de que en una memorización central 
pueden surgir dicihas perturbaciones y conducir a pérdida de ; 
información. [

Al emplearse el dispositivo de clasificación júntame!
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te  ccm un dispositivo automático de nivelación, se suman a 
lo s  tiempos para él molimiento del plato rotativo y para la  
medición, también lo s  tiempos de mecanizado duranteZla nive­
lación» Para un movimiento del plato rotativo se necesita 
cerca de un segundo, mientras que para la  nivelación misma 
mediante máquina del más nuevo tipo se necesitan hasta 
30 segundos. Con ésto e l tiempo de nivelación puede ser 
esencialmente más largo que e l  tiempo S1 para un movimiento 
del plato rotativo. Debido a ésto resu lta un ritmo de máquini 
variable. Para la  relación entre ritmo de nivelación y r i t ­
mo de. clasificación  vale pués la  siguiente relación:

4< < 30 4- ^  30
2-,

Para un ritmo de nivelación1 puede pués necesitarse un 
tiempo, que supone 30 veces un ritmo de c lasificación , de ma­
nera que la  propensión a averias de un dispositivo automáti­
co de nivelación en unión con una clasificación  en la  que se 
mamoriza centralmente la  información de clasificación,puede 
aumentar en e l facto r 30 respecto a mía spLicaeión como dis­
positivo automático de clasificación  con memorización centra:, 
de la  información de c lasificació n . Al emplearse n c r ite r io s  
de clasificación  aumenta la  propensión a averias en el faota* 
n respecto a una disposición con memorización de la  informa­
ción de c lasificac ió n  según la  invención, de manera que a l 
tratarse  de cuatro a lte r io s  do c lasificación  por ejemplo, 
resalta  una propensión a averias aumentada en a l facto r 4.30 

= 120.
Jol disposición de medición representada esquemática­

mente en la  figura 19, para medir la  frecuencia propia, espe-



w'

-  43 -

5.

10.

15.

20.

25.

30.

cialmente dentro de una disposición de nivelación por lá ser  
según la s  figuras 12 y 13, contiene un resonador Id a nivelar 
dotado de órganos de sostén en forma le  espiga, un mecanismo
de percusión 2d mecánico que consta de un electroimán de gi­
ro 3d y de un resorte 6d unido con e l e je  de rotación 4d del 
electroimán de g iro  y dotado de una masa de percusión 5d, un 
micrófono 8d enlazado con la  entrada de un amplificador 7d, m 
aparato de mando 9d enlazado en e l lado de entrada con la  saj- 
lid a del amplificador y una unidad láser  lid  enlazada con uní 
salida de mando de láser lOd del aparato de mando. EL aparatí 
de mando 9d contiene otra salida de mando 12d que está  enla­
zada con e l gobierno dé accionamiento del electro imán de g i­
ro 3d a s i como otras salidas de mandó 13d enlazadas can lo s 
lugares de expulsión. Además otra conexión 14d del aparato 
de mando 9d está enlazada con el gobierno del plato ro ta ti­
vo de la  mesa circular.

EL aparato de mando 9d contiene un comparador de j 
frecuencia sintonizado a la  frecuencia teórica, a l que se coa 
duce la  frecuencia rea l medida del resonador a n ivelar y que j 
transforma la  diferencia entre la  frecuencia rea l y la  f r e -  | 
cuencia teórica en una correspondiente magnitud e léctrica  qué 
se alimenta a la  unidad lá se r  lid  a través de la  salida de 
mando de láser 10d.

En la-disposición representada en la  figura 19 e l i 
impulso mecánico producido por e l mecanismo de percusión 2d 
mecánico se lleva a l centro del resonador en la  dirección
del plano de oscilación de la  oscilación de flexión  a excitar

í
Sin embargo es también posible transm itir e l impulso mecánico 
a uno de lo s  extremos dél resonador, la  posición del micrófo­
no 8d dispuesto frente a l centro del resonador, en la  figura,
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puede elegirse -también frente a lo s  extremos del resonador. 
El resorte de lámina 6d fijad o  a l e je  de rotación 4d del 
electroimán de giro 3d y dotado de una masa de percusa6n 5d,
en su extremo, puede su stitu ir  también ventajosamente por un 
resorte espiral 6d¡ ta l  y como está representado en la  figur» 
20. lo  esencial para la  correcta funeién del mecanismo de 
percusión 2d es que el e je  de rotación 4d del electroimán de 
giro en una situación ángular fija d a  previamente, en la  que 
la  masa de percusión 5d no ba alcanzado todavía e l resonador
1 , se frene mediante un tope, de manera que la  masa de per­
cusión oscile 'más a llá  de esta situación ángular a o b se ­
cuencia de su inercia y transmita asi e l impulso mecánico 
a l resonador. Mediante este impulso mecánico se anima de os­
cilaciones e l resonador a medir, cuya frecuencia se determi­
na durante la  atenuación de éstas o sc ila d  b e s .  Ya que lo s 
resonadores mecánicos presentan en general una a lta  calidad 
de equilibrado, hay a disposición un tiempo suficiente de 
cerca de o, 5 segundos para la  medición de la  frecuencia de 
la s  oscilaciones que se ván atenuando. Al tratarse de reso­
nadores c b  una frecuencia de resonancia de cerca de 50 iHz, 
tiempo de medición necesario para una medición de frecuencia 
sencilla  supone aproximadamente de 20 a 40 usas* de manera 
que es posible rea lizar por lo  menos dos mediciones de f r e ­
cuencia comparativas durante la  oscilación que va atenuán­

dose.
I *  precisión de la  medición de la  frecuencia conse­

g u id  e c b  esta disposición, y con e llo  también la  nivelacióji 
de frecuencia del resonador mecánico, a l  tra tarse  de la  fre -j 
cuencia de resban cia  indicada arriba se h alla  dentro de un
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campo ~ 1 Hz. La precisión de la  nivelación de frecuencia 
se lia doblado pués respecto a la  patente principal*

Ya que a l medirse la  frecuencia del resonador se mi­
de la  frecuencia de una oscilación que va atenuándose, es 
ventajoso ejecutar el amplificador 7d como amplificadór para 
circuitos de regulación.

En la  representación de la  figura 20 e l resonador 
Id está apretado por sus orgános de sostén en forma de espiga i
mediante una sujección 16d montada sobre una mesa circular 
15d. Mediante la  flecha de trazos 15d'se indica e l sentido 
de rotación de la  mesa de circulación I5d. El mecanismo de 
percusión mecánico fijad o  sobre una placa base inmóvil con­
tiene como resorte un muelle espiral 6d'unido firmemente con!

|
el e je  de rotación 4d del electroimán de giro 3d montado so-j 
bre la  placa base en cuyo extremo exterior está fijad a  una ¡ 
masa de percusión- 5d. Ya que e l resonador mecánico Id descri­
be con la  rotación de la  mesa oircular 15d una trayectoria 
circu lar, es necesario f i ja r  el micrófono 8d y e l mecanismo 
de percusión que se encuentra en su posición de reposo sobre 
la  placa base de ta l manera que no exista ningún peligro de 
colisión . j

En la  figura 21 está representado esquemáticamente j 
otro ejemplo de ejecución de un mecanismo de percusión mecá—i 
nico. Aquí está prevista una bobina de electroimán 17d unida : 
f i j a  con la  placa base, cuyo núcleo de bobina cilin d rico  l8d i 
es móvil en la  dirección del e jé  a lo  largo de una guía den— I 
tro  de la  bobina. Este núcleo de bobina l8d está dotado de I 
una masa de percusión 5d en un extremo y está sujeto por su 
otro extremo mediante un muelle helicoidal 19d, en una situa­
ción de reposo dentro del carrete de la  bobina.

I
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En. la  figura 22 está representada una disposición 
de medición para resenadores mecánicos sin Organos de sostén, 
correspondientemente a la  figura 1 , apropiada también como 
puesto de medición individual, en la  que 103 resonadores en 
la  zona de sus nudos de oscilación están alojados sueltos so- 
bre h ilos tensados 20d de un apoyo 2 ld .' lo s  h ilo s 20d que 
sirven para é l apoyo del resonador están tensados a través 
de una profundidad 22d en forma de bandeja del apoyo 21d. EL 
apoyo 21d está dotado además de dos f i lo s  23* que transcurra i 
asimismo en la  zona de los nudos de oscilación, en ángulo 
recto respecto-a lo s  h ilos 20d. Mediante estos f i lo s  23d se j 
garantiza que la  oscilación del r e s u d o r  animado por e l mee* 
nismo de percusión mecánico 2d, no se atenúan inadmisiblemen­
te  después del impulso mecánico. EL micrófono 8d está puesto 
entre ambos f i lo s  23d en e l lado del resonador situado fre is­
te  a l  mecanismo de percusión mecánico 2d. la  disposición 
representada en la  figura 22 es apropiada especialmente para 
la  medición de la  frecuencia de resonancia de resonadores quí 
están prenivelados mediante esmerilado fin o . j

Este procedimiento para la  medición de la  frecuenciaj 
de resonancia es apropiado en la  misma medida para un empleo ; 
análogo dentro del procedimiento indicado anteriormente para; 
la  nivelación automática de la  frecuencia de resonadores me­

cánicos mediante eliminación de material por medio de cho­

rros de arena.

S O T A
l
i

Descrita suficientemente la  naturaleza del invento, j 
asi como la  manera de realizarlo  en la  práctica, debe hacer-j30 .
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ge constar que la s  d isp osicion es anteriorm ente indicadas son

su scep tib les  de m odificaciones de d e ta lle  en quanto no a l t e - ;
ren su p rin cip io  fundamental.También se hace constar que e l ;

invento corresponde a unas so lic itu d e s  de patentes presenta—¡

-das en Alemania con lo s  números P 24 60 258.2  de 19 de dicieía

bre de 1.974, P 24 60 230.0 de 19. de noviembre de 1.974, P 
25 04 034.0 de 31 de enero de 1.975, y P 25 12 9U .7  d e '24 d&
marzo de 1 .9 7 5 , P 25 51 943.1 de 19 de noviembre de 1 .9 7 5 , 
acogiéndose por lo  tanto a lo s  b e n e fic io s  que conceden lo s

Convenios In tern acio n ales en v igor, siendo lo  que constituye 

la  esencia del invento, y por lo  que se s o l i c i t a  Patente de 

Invención por 2" años, sobre: PROCEDIMIENTO Y DISPOSISITO 

PARA IA COMPENSACION AUTOMATICA DE DA PRECUENCjlA REAL EN HE 

SONADORES MECANICOS, caracterizándose por lo  s ig u ie n te :

1 . -  Procedimiento y d isp o sitiv o  para la  compensación 

automática de la  frecu en cia  re a l en resonadores mecánicos, 

en forma de barra del tip o  que constan de un m p tefial magné­
t ic o  y están prsnivelados, cuyo procedimiento pstá caracte — \ 

rizado porque lo s  resonadores prenivelados se c la s ifica n , según 

la  frecu en cia  propia, en campos de frecu en cia  predeterm ina- . 
dos, para la  n iv e lació n  f in a l  autom ática, debido a que lo s  

resonadores se llev an  sucesivamente a un recorrido de tra n s-¡
i

porte, en o l recorrid o  tran sp ortes se hacen pasar ritmicamen-; 

te  e individualmente ante una estació n  de magnetización y i 
a l l i  3e magnetizan, estando parados,mediante uq choque de coj- 
m ie n te  continua gobernado, porque lo s  resonadores se tran s-J

,  i

portan a continuación individualmente a una estación  de pre­

paración, desde a l l í  se empujan rítmicamente a una posición  

de medición y en ésta  se animan, mediante un campo magnético, 

de o sc ila c io n e s  mecánicas de su frecu en cia  propia, porcue se¡
“  .  f

/
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mide la  frecuencia propia y después un dispositivo de mando 
compara e l valor de medida con I 03 lim ites, del campo de. f r e ­
cuencia predeterminado y del resultado de la  comparación se 
produce una correspondiente señal de mando para un dispositi­
vo distribuidor, porque e l dispositivo distribuidor se condu­
ce e l  resonador medido y la  respectiva señal de mando, y por­
que correspondientemente a ésta señal de mando se conduce e l  
resonador medido a un depósito asociado a l campo de frecuen­
cia  averiguado, y porque a continuación se efectúa la  nivela­
ción f in a l automática de lo s  resonadores a la  frecuencia teó­
r ica  predeterminada mediante eliminación, regulada de material 
del resonador en dependencia de una frecuencia d iferencial 
resultante de una comparación- de la  frecuencia teórica  con
la  frecuencia re a l.

2. -  procedimiento según la  reivindicación 1 , earacte 
rizado porque la  eliminación de m aterial del resonador se efoe 
túa mediante chorros de arena y para ello  se llevan resonado­
res a un c a rr il  gula, se desmagnetizan en el c a rr il guia y 
a continuación chocan en un tope fin al del c a rr il  guia 
y con ello  accionan un interruptor, porque mediante e l inte­
rruptor se provoca una señal de mando que precede a la  a li— \ 
mentación de loé resonadores chocados a una mesa circu lar 
dotadas de varias aujeccienes, jorque a continuación e l re ­
sonador que hace contacto en e l tope fin al se coge de ais or 
ganos de sostén en forma de espiga por una su jeció n  situada 
frente a l tope fin al y en ello se levanta sobre el tope f i ­
nal, porque lo s resonadores que se encuentran a i las s u je ­
ciones se llevan a d istin tas estaciones de mecanizado median

1te  rotación a pasos de la  mesa ciru lar, porque e l  gobierno 
de accionamiento de la  mesa circular obtiene una orden de manJ
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5.

10.

15.

20.

25.

(

■7 i  
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o

do del dispositivo de nivelación por chorro de arena ana 
vez concluida la  fase de mecanizado efectuada en la s  esrfca- 
¿¿ones de mecanizado* porque a continuación la  tiesa circular 
e jecu ta ‘un paso de transporte en e l  que élresonador cqgido 
en último lugar por una sujección se conduce a una estación 
de magnetización y se magnetiza a llí»  porque en la  siguien­
te  estación de mecanizado se efectúa la  nivelación por cho­
rro de arena» porque después de la  medición de la  frecuencia 
de resonancia que concluye la  nivelación por chorro de arena 
se c lasifican  lo s  resonadores debido a que la  frecuencia & 
resonancia medida se compara con un campo de frecuencia de 
tolerancia predeterminado y porque e l resonador cuando su 
frécuencia de resonancia está fuera del campo de frecuencia | 
de tolerancia predeterminado se expulsa en la  siguiente estar 
ción de mecanizado, o bien su frecuencia de resonancia j 
está dentro del campo de frecuencia de resonancia se expul­
sa en la  segunda¿siguiente estación de mecanizado.

3 .-  Procedimiento según la  reivindicación 2 ,carac­
terizado porque el resonador que hace contacto en e l  tope 
f ín á l se agarra mediante sus Organos de sostén en forma de j 
espiga que descansa en la  pared delimitad ora la te r a l del ¡ 
c a r r i l  guia» por la  cara de apriete de una mordaza presera i  
superior qué baja, porque a l  seguir bajando la  mordaza pre ¿ 
sora e l  resonador se apalanca a través del tope f ina l  y

ífinalmente los Organos de sostén en fonna de espiga se \
Iaprisionan entre la s  caras de apriete de la  mordaza presera ¡
i

superior y de una mordaza presora in fe r io r .. . j

4-.- Procedimiento según la  reivindicación 1 ,carac­
terizado porque la  eliminación de material del resonador se
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efectúa por medio de rad iad  fin mediante un lá se r, regulada, 
y para ello se llevan lo s resenadores a un c a rril guia, se 
desmagnetizan en éste y a continuación se presionan a éste 
mediante presión de resorte y debido a ello se detienen, por 
que cada resonador detenido una vez que ha cesado la  presión 
de resorte resbala hacia un tope girado hacia dentro en el 
c a rril guia y se magnetiza a l l í , porque a continuación el re  
senador magnetizado se libera mediante giro hacia afuera del 
tope y a l mismo tiempo se presiona el siguiente resonador 
mediante fuerza de resorte al c a rr il guia y debido a ello se 
f i ja , porque el resonador magnetizado liberado se detiene en 
un tope fin al del c a rril guia y se cqge de sus órganos de 
sostén en forma de espiga por una sujección que se cierra , 
situada enfrente, y se lleva con ésta a lo  largo de un arco 
circu lar a un dispositivo de nivelación por láser, porque 
después de la  medición de la  frecuencia de resonancia que si 
gue a la  nivelación láser, se clasifican  los resonadores de­
bido a que se compará la  frecuencia de resonancia medida con i 
un campo de frecuencia de tolerancia predeterminado, y por­
que los resonadores clasificados correspondientemente a la  
frecuencia, y porque los rescnadóres clasificados corres­
pondientes a la  frecuencia de resonancia medida se expulsa p$r 
uno de a l menos dos lugares de expulsión.

5 .-  Procedimiento según la s  reivindicaciones de pa­
tente 2 y 4 , caracterizado porque para la  clasificación  de 
resonadores mecánicos según su frecuencia propia en campos 
de frecuencia predeterminados se compara a continuación de 
una medición de la  frecuencia propia para cada uno de los  
distintos resonadores que se encuentran en una sujección 
de un plato rotativo , 21 valor de la  frecuencia propia

i
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con los lím ites del campo de frecuencia predeterminado, y 
debido a e llo  se asocia a cada resonador un determinado eam 
po de frecuencia, porque un valor (información de c la s i f i ­
cación) correspondiente a l campo de frecuencia se memoriza 
en un dispositivo memorizador unido f i jo  con e l soporte,por­
que a continuación se llevan los resonadores sucesivamente 
a diversas estaciones de expulsión, mediante rotación del- pl^ 
to  rotativo a la s  diferentes posiciones, porque a cada esta­
ción de expulsión está asociado un valor remorizado correspon­
dientemente a la  del campo de frecuencia determinado, porque 
se pregunta a cada estación de expulsión e l contenido memo- 
rizado y a l  haber coincidencia entre e l valor mamorizado pre­
guntado y asociado, se expulsa en cada caso el correspondien­
te  resonador, y porque en una posición del plato rotativo s i­
guiente a la s  estaciones de expulsión se borra e l dispositivo 
de memoria.

6 .-  Procedimiento según la  reivindicación 5, carac­
terizado porque la  medición de la  frecuencia propia se efectui. 
a continuación de una nivelación de ia  frecuencia.

7 . -  Procedimiento, especialmente según la s  reivindi­
caciones 1 ,2 ,4  y 5, caracterizado porque para la  medición
de la  frecuencia de resonancia e l resonador se anima de osci­
la  c i cines mediante un impulso mecánico y a continuación se de­
termina la  frecuencia de la s  oscilaciones que van atenuándo­
se.

8. -  Procedimiento según la  reivindicación 7, caracte­
rizado parque el impulso mecánico se lleva  en la  dirección 
del plano de o sc ila d  óñn de una oscilación de flex ión  a pro- 
v ocar.

S»~ Procedimiento según las  reivindicaciones 7 6 8
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caracterizado porque e l impulso mecánico se transmite a l cen 
tro  del resonador.

10. -  Procedimiento según la  reivindicación 7 6 8,carac 
terizado porque el impulso mecánico se transmite a un extre­
mo del resonador.

11. -  Procedimiento según la s  reivindicaci anes 7 a 10, 
caracterizado porque el impulso mecánico se. produce median­
te  un mecanismo de percusión mecánico.

12. -  Dispositivo para la  realización del procedimien­
to según la s  reivindicaciones anteriores, caracterizado por­
que está previsto un dispositivo de gobierno central y un 
dispositivo de carga, porque e l dispositivo de carga está fo£ 
mado por un dispositivo vibrador y un c a rr il guía unido eá 
e l lado de entrada con la  salida del dispositivo vibrador, 
porque el c a rr il  guia presenta una estación de separación y 
una estación de magnetización y está cerrado en su zona ex­
trema mediante una espiga de bloqueo encajadle, gobernada, 
y mediante un bloqueo de rebotamiento y un dispositivo de de¿ 
plazaniento gobernado está desarrollado formando una estación 
de preparación para la  alimentación de resonadores a una es­
tación de medición, porque la  estación de medición contiene 
un dispositivo de apoyo de poca atenuación para lo  are sonado­
res a medir, una bobina de excitación, un micrófono as i como 
un expulsor dotado de una palanca g ira to ria , y está enlazada 
con el dispositivo de gobierno central, y porque está previs­
to  un dispositivo distribuidor para lo s resonadores medidos, 
que contiene un c a rr il  distribuidor dotado de mariposas de 
distribución gobernadas, y d istintos recipientes de colocación 
asociados a la s  mariposas del distribuidor.

13. -  Dispositivo según la  reivindicación 12, caractsri-
1



aado porque la  estación de separación presenta irn electroimán 
de giro , una palanca en foxma dé variU a dirigida radialmente 
respectó a su e je  de rotación, rotativa mediante el electro i­
mán de giro, y dos espigas de retención en forma de v a rilla  
dispuestas frente a los extremos de palanca en una guia, por­
que la s  espigas d e te n c ió n  en foxma de v a rilla  están dotadas! 
en sus lados que miran a lo s  extremos de palanca, de escotes 
en los que entran lo s  lados frontales, de la  palanca, porque  ̂
la s  espigas de retención son móviles en la  dirección ae su e je  
longitudinalmente correspondientemente a l giro de la  palanca 
porque en una primera posición de la  palanca la  primera espi­
ga de retención entra coi uno de sus extremos por una primera 
escotadura d el’ c a r r il  guia en su espacio de transporte, y la  
segunda espiga de retención se encuentra fuera del espacio 
de transporte, porque en una segunda posición de la  palanca
la  primera espiga de retención se encuentra todavía dentro 
del espacio de transporte y la  segunda espiga de retención es  ̂
tá  presionada, a través de una segunda escotadura del c a rr il 
guia, con su lado frontal contra un resonador que sigue inme­
diatamente a un primer resonador que hace contacto en la  pri­
mera espiga de retención, y f i j a  a éste en el c a r r il  guía.porj 
que en una tercera posición de la  palanca la  primera espiga 
de retención se encuentra fuera del espacio de transporte, y 
la  segunda espiga de retención sigue presionada sobre el según 
do resonador, y porque a la  primera posición ae la  palanoa si 
gue la  segunda, a la  segunda posición de la  palanca la  te rce ­
ra posición de la  palanca sigue de nuevo la  primera posición ¡

de la  palanca. ’
14.— Dispositivo según la  reivindicación 12 ,caracteri­

zado porque la  estación de magnetización presenta una alimeii
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tacita, y toma de la  corriente de monetización dos espigas 
de contacto móviles a lo s  resonadores mediante un electroimáp. 
de giro en cada caso, y como tope para lo s  resonadores una 
espiga de retención móvil en e l c a rr il  guia mediante un elec -
troimán de elevación.

15. -  Dispositivo soón la  reivindicación 1 2 ,caracte 
rizado porque el c a rr il  guia está inclinado para quo se des­
licen  automáticamente lo s  resonadores entre e l dispositivo 
vibrador y e l bloqueo de reboramieato*

16. -  Dispositivo según la  reivindicación 12, carac­
terizado porque e l dispositivo de apoyo presenta una pista 
de deslizamiento móvil verticalmente, dotada de un tqpe,poi*- 
que la  pista de deslizamiento presenta dos ranuras vertica­
le s , abiertas hacia arriba, y que transcurren perpendicular- 
mente a la  dirección de alimentación de lo s  resonadores, y 
que están dispuestas por debajo de lo s  nudos de oscilación 
de un resonador que hace contacto en e l tope, porque dos h i­
los fijad o s harizontalmente a l dispositivo de apoyo transcu­
rren sin tocarse dentro de la s  ranuras, a una altura elegida 
de ta l  ■osara que a l no estar bajada la  p ista de deslizamien­
to están dispuestos, una minina separación por debajo del re­
sonador y porque a l estar bajada la  pista de desliz amiento
él resonador descansa sobre ellos*

l
1 7 .-  Dispositivo según la  reivindicación 16, cara ete­

rizad o porque la  pista de deslizamiento es bajable mediante j
•

un disco de excéntrica rotativo unido con un electroimán de j 
giro* |

1 8 .-  Dispositivo según la  reivindicación 1 6 ,caracte- j
I

rizado porque como material para lo s  h ilo s  está previsto un ;
material sin tético*
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(. ig«- Dispositivo según la s  reivindicaciones 2 y 3»ca­
racterizad o porque sobre una placa base la  está prevista una 
mesa circular, porque la  mesa circular está dotada de sujeo- 
ciones dispuestas concéntricamente a su e je  de rotación y 
a separaciones iguales, porque sobre la  placa base están prin­
v istas  diversas estaciones de mecanizadodispuesta en cada ca­
so frente a la s  sujecciones, porque sobre la  placa base está 
previsto un dispositivo de carga para la  mesa circu lar, por­
que é l dispositivo de carga contiene un dispositivo vibrador
y'un c a rr il  guia unido con la  salida del dispositivo vibra­
dor, porque e l c a rr il guia presenta un armario luminoso y 
una estación de desmagnetización, porque en el extremo del c§, 
r r i l  guia opuesto al dispositivo vibrador, está previsto un 
lugar de levantamiento para la  conducción de lo s resonadores 
a la  sujección que se halla enfrente, de la  mesa circular, 
porque el lugar de levantamiento presenta un tope f in a l más 
elevado, que está enlazado con un interruptor, porque como se ­
guiente estaciones de mecanizado, en e l sentido efe rotación j

t

de la  mesa circular, están previstos un dispositivo de magne-'¡!
tización, un dispositivo de nivelación por chorro de arena, j 
un primer lugar de expulsión, para resonadores nivelados que ; 
se hallan fuera de un campo de frecuencia de tolerancia prede-r 
terminado y un segundo lugar de expulsión para resonadores n i­
velados que están dentro del campo de frecuencia de toleran­
cia .

20 .- Dispositivo según la s  reivindicaciones 2, 3 y 19 
caracterizado porque la  sujección presenta una mordaza preso- t
ra in ferio r desarrollada en forma de v a rilla , unida rígidamen­
te  con la  mesa circular, y una mordaza presora superior desa­
rrollada en forma de v a r illa , situada enfrente y g iratoria  al
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rededor de un e je  de giro  horizontal* porque ambas mordazas 
presoras están dotadas en su extremo que mira a la s  estacio­
nes de mecanizado, de caras de apriete opuestas, y en su ex­
tremo opuesto a éstas están unidas entre s i a través de un 
muelle helicoidal dispuesto como muelle de compresión, porqufe 
la  mordaza presora in ferio r  está dotada de dos chapas de f i ­
jación fija d a s  a sus Caras la tera les  y levantadas en direc­
ción v e rtic a l a l menos hasta la  altura del e je  de giro,por—) 
que como e je  de giro está previsto un pasador guiado por la
mordaza presora superior y alojado en las- chapas de fi ja c ió n ,

oporque una pieza ángular de 90 están unidas rígidamente con 
uno de sus brazos a l  lado superior de la  mordaza presora su­
perior, porque la  apertura de la s  mordazas presoras está pre­
v ista  mediante desviación del brazo lib re  de la  pieza ángu­
la r  de 90° porque está previsto un p estillo  prismático, pre­
v isto  para la  retención de la  mordaza presora abierta, alo­
jado en uno de sus extraños rotativo entre la s  chapas de f i ­
jación, porque e l  p estillo  está pretensado mecánicamente me­
diante un muelles espiral 38 hacia e l lado fro n ta l de la  mor­
daza presora superior, opuesto a la s  estaciones de mecaniza­
do, y porque a l estar abierta la  mordaza presora éste lado 
frontal alojado en un escote 42a adaptado a é l del p e s tillo

21*- Dispositivo según las reivindicaciones 2,3» 19 
y 20, caracterizado porque la  pared délimitadora la te r a l , que 
mira a la  sujección, del c a rr il  guia está elevada á l menos 
en la  zona del lugar de levantamiento respecto a l e je  centrajL 
de un resonador que se encuentra en e l ' c a rr il guia.

2 2 .- Dispositivo según la  reivindicación 20, carac­
terizado porque la  mordaza presora in fe rio r  está reunida

* ' t
con las  dfcapas de f i ja c ió n  formando una unidad que presenta
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una sección transversal en forma de U, porque la  mordaza pren­
sora superior está dividida en dos mitades por un plano de s ic 
ción v ertica l que transcurre paralelo* su e je  central longi­
tudinal, y porque ambas mitades están unidas rígidamente ant: *e 
s í ,  a través de la  pieza ángular de 90°, a «na separación a 
la  que simultáneamente está apretado en cada caso un. Zoxgano 
de sostén de un resonador mediante en cada caso una mitad*

23 .- Dispositivo 3egón la  reivindicación 19 ,carácter! 
zado porque la  estación de magnetización presenta u¿•electro:, 
mán de elevación dispuesto en una carcasa unida rígidamente 
con la  placa base, una primera palanca móvil alrededor-de un 
e je  de g iro  f i jo  y dotada de una entalladura, asi como «na s«¡ 
gunda palanca móvil en tomo a otro e je  de giro f i jo ,  porque 
ambos e jes de giro están alojados en la  carcasa, porque a l  
menos una parte de la  segunda palanca está dispuesta aislada 
eléctricamente y presenta un saliente conductor e léctrico , 
previsto para e l apriete del resonador contra la  entalladura, 

porque entre la  carcasa y la  parte dispuesta no aislada, de 
la  segunda palanca está dispuesto un muelle helicoidal como 
muelle de tracci& i, porque en la  situación, de reposo la  según 
da palanca se presiona contra la  primera palanca y está con- 

armadura del electroimán de elevación que se encuentra 
en posición de reposo, y mediante e llo  queda abierto e l apri 
te , y porque en la  situación de apriete prevista para la  magnk 
tización de lo s  resonadores, la  primera palanca está presiona- 
da a la  segunda palanca mediante la  armadura desviada en con­
tra  de la  fuerza de resorte del muelle helico id al, y porque 
mediante la  torsión recíproca de ambas palancas originada con* 
ésto se apriete el resonador entre la  entalladura de la  p r i-  ! 
mera palanca y e l saliente conductor de la  segunda palanca, yl 
porque la  magnetización se efectúa mediante paso de corriente I
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gobernado entre los logares de apriete*
24 .- Dispositivo según la  reivindicación 19 ,caraoteri - 

zado porque e l primer lugar de expulsión presenta un electro  L 
mán de elevación cuya armadura tiene su e je  longitudinal di­
rigido radialmente respecto a la  mesa circu lar, y  está pre­
v isto  para abrir sujeccicnes dotadas de resonadores nivelado} 
defectuosamente, mediante desviación del brazo lib r e  do la  
pieza ángular de 90°,

25. -  Dispositivo según la  reivindicación 19, caracteri­
zado porque e l segundo lugar de expulsión presenta un ro d iU ) 
rotativo alrededor de un e je  v e rtica l, que está previsto para 
abrir la s  sujeccicnes mediante desviación del brazo lib re .d e  
la  pieza ángular de 90°.

26. -  Dispositivo según la  reivindicación 19 ,caracteri­
zado parque entre la s  d istin tas estaciones de mecanizado
están previstas también estaciones vacias situadas frente a 
la s  sujeccicnes.

. 27#- Dispositivo según la  reivindicación 4 ,caracteri­
zado porque sobre una placa base está prevista una mesa c ir ­
cular, porque la  mesa circu lar está dotada de sujecdones dij _ 
puestas ccxicéntricas a su e je  de rotación y a separaciones j  
iguales, porque sobre la  placa báse están previstos un dispcu 
sitiv o  de carga y diversas estaciones de mecanizado situadas 
en cada caso frente a la s  sujecdones a l estar parada la  me­
sa circular, porque e l dispodtivo de carga contiene un d is­
positivo vibrador y un c a rr il  guia unido con la  salida del 
dispositivo vibrador, parque e l c a rr il  gula presenta esta 
ción de desmagnetización, a l menos un armario luminoso, urg 

estación de separadón y una estadón de magnetizad6n,por­
que el c a rr il  guia transcurre muy inclinado o v ertica l a l me
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nos entre sus extremo opuesto a l dispositivo vibrador-y dota­
do de un tope f in a l , y la  estación de separación, Parque un 
resonador que hace tope en e l tope fin a l l l ^ a  a hacer contac 
to con sus órganos de sostén en forma de espiga entré la s  mor 
dazas presoras abiertas de uña sujeeción, situada enríente, 
y porque la s  estaciones de mecanizado son un dispositivo de 
nivelación láser, un primer lugar de expulsión previsto para 
resonadores nivelados que están dentro del campo de frecuen­
cia de tolerancia predeterminado y a l menos otro lugar.de ex­
pulsión previsto para resonadores nivelados que están ‘fuera 
del campo de frecuencia de tolerancia.

2 8 .- Dispositivo según la  reivindicación 27, caracte­
rizado porque la  estación de separación presenta una palanca 
superior en forma de v a r illa  y una palanca in ferio r  en forma 
de v a rilla  dirigida paralela a la  primera, porque ambas pa­
lancas son g ira torias alrededor de un e je  de giro  común que 
transcurre paralelamente a l e je  central del c a rr il  gtiia y ea-f 
tán unidas rígidamente entre s í a través de un tiran te  de j 
unión, porque e l extremo de la  palanca in ferio r  opuesto a i 
e je  de giro está previsto como tope, porque la  palanca supe­
r io r  está dotada de un .resorte de lámina,porque ambas palan-

t
cas son g ira to rias conjuntamente mediante la  desviaoión do 
una armadura de un electroimán de elevación, queataca en el 
centro del tiran te  de unión centra la  fuerza de un muelle 
helicoidal que ataca preferentemente' en el tiran te  de unión 
como muelle de tracción, porque ambas palancas adoptan duran-' 
te  la  posición de reposo de la  armadura una posición en la  
que e l tope se encuentra dentro del espacio de transporte 
ocupado por lo s  resonadores en el c a rr il  guia y e l resorte 
de lámina se encuentra fuera de éste espacio, y está detenido
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un primer resonador en e l "tope» porque en la  siguiente .posi­
ción de la  palanca el tope y e l  resorte de lámina adoptarla 
situación ta l  que el tope está girado todavía dentro del es­
pacio de transporte y un segundo resonador que sigue a l pri­
mer resonador está fijad o  mediante el resorte de lámina en 
el c a rr il guia, y porque a una posición de la  palanca; que sui>- 
ge a l estar en posición de trabajo la  armadura él segundo 
resonador está todavía fijad o  y e l tope está girado fuera del
espacio de transporte*

29*- Dispositivo según la  reivindicación 27 y 28,carac­
terizados porque la  estación de magnetización está prevista 
para magnetizar un resonador que hace cttitaeto en e l tope 
de la  estación de separación, y presenta un primer contacto 
f i jo  enlazado con masa asi como un.segundo contacto dispues­
to aislado y accionable con la  armadura de un segundo electrcd 
mán de elevación poporque la  magnetización se efectúa median-, 
te  paso de corriente gobernado entre lo s  lugares de antaeto 
del resonador apretado entre lo s  c en tactos.

30. -  Dispositivo según la s  reivindicaciones 4, 27 y 28 
caracterizado porque la  sujección presenta una primera morda­
za presora desarrollada en forma de v a rilla  unida rígidamente 
con la  mesa circular y dirigida radialmente y una segunda mô  
daza presora situada frente a éste, desarrollada en forma de 
v a rilla  y g iratoria  en torno a un e je  desgiro v e rtic a l, por­
que ambas mordazas presoras están'dotadas de caras de aprie­
te  v ertica les opuestas entre s í ,  en sus extremos que miran a 
la s  estaciones de mecanizado y en sus extremos opuestos a es­
tos están unidas entre s í ,  a través de un muelle helicoidal 
dispuesto como muelle de compresión, porque la  primera mor­
daza presora está dotada de dos chapas de fi ja c ió n  horizonta-
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les  fijad as a sus caras la te ra les  y que se extienden a l menos 
hasta e l e je  de g iro , porque como e je  de giro está previsto ui 
pasador guiado por la  segunda mordaza presora y alojado en la  3 
chapas de fijación,porque una pieza ángular de 90° está unida 
con un brazo rígidamente con e l lado de la  segunda mordaza pre 
sora opuesto a la  primera mordaza presora,porque la  apertura 
de la s  mordazas presoras está prevista mediante desviación del
brazo lib re  prolongado bacia arriba en ángulo recto de la  es­
cuadra de 90° ,porque está previsto un p estillo  prismático,dis 
puesto para la  retención de la  mordaza presora abierta,alojadc 
g ira to ria  en sus extremos éntre la s  chapas de fi ja c ió n  y dota­
do en su extremo de un nervio que bifurca hacia arriba en án­
gulo recto , porque el p e stillo  está pretensado, mecánicamente m fr­
eíante un muelle espiral hacia e l lado frontal opuesto a la s  
estaciones de mecanizado de la  segunda mordaza presera,y poi-q^e 
a l estar abierta la  mordaza presora este lado fron ta l está j 
alojado en un escote adaptado a ' é l del p estillo*

31. -  Dispositivo según la  reivindicación 30 ,caracte­
rizado porque la  primera mordaza presora está integrada afla 
la s  chapas de fija c ió n  formando una unidad que presenta una 
sección transversal en forma de XTfporque l a  segunda mordaza 
presora está dividida en dos mitades por un plano de corte 
horizontal, y porque ambas mitades están unidas rígidamente 
entre s i a través de la  pieza ángular de 90° a una separación 
en la  que en cada caso un órgano de sostén esta apretado me­
diante una mitad de la  segunda mordaza presora.

32. -  Dispositivo según una de la s  reivindicadfita 4,
27 30 o 31, caracterizado porque por ío  menos uno de lo s  luga­
res de expulsión,presenta un electroimán de elevación cuya anta 
dura tiene su e je  longitudinal dirigido radialmente respecto 
a la  mesa circular y está previsto para la  apertura de la s  se
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5.

10.

15.

20.

25.

30.

jecciQo.es mediante desviación del brazo lib re  de la  pieza in ­
sular de 90°.

33 .- Dispositivo según una de la s  reiv indi cacito. 4,27 
30 031, caracterizado porque el. lugar de expulsión previsto 
en último lig ar en e l sentido de rotación de la  mesa, circuí- 
la r  presenta un rodillo  rotativo en tomo a un e je  v e rtic a l, 
para abrir la s  sujeciones mediante desviación del brazo l ib r  3 
de la  pieza inguiar de 90° .

34.  -Dispositivo según la  reivindicación 5 ó 6,varao- 
terizado porque sobre una placa base está prevista, una mesa 
circular con un plato rotativo, porque el plato rotativo es­
tá  dotado de sujecciones para la  recepción de lo s resonado­
res, dispuestas concéntricamente a su e je  de rotación,porque 
sobre la  placa base están previstos un dispositivo de carga 
para resonadores y diversas estaciones situadas en cada caso 
frente a la s  sujecciones a l  estar parada la  mesa circular, 
porque está previsto un dispositivo.de gobierno central, por­
que una de la s  estaciones está desarrollada cono dispositivo 
de medición de frecuencia, porque la s  estaciones que siguen 
en el sentido de rotación están desarrolladas eomo un lugar 
de expulsión en cada caso, asociado a l canoso de frecuencia, 
porque cada sújeccióa está dotada de un dispositivo de memor 
r ia , porque e l  dispositivo de medición de frecuencia está d a­
tado de un dispositivo de introducción de memoria porque la s  
estaciones de expulsión están dotadas en cada caso un dispo­
sitiv o  le c to r , y porque está prevista como estación de borra > 
do una estación que se encuentra entre la  última estación de 
expulsión y e l dispositivo de nivelación.

35.  - Dispositivo según la  reivindicación 34, oaraetn 
rizado porque e l dispositivo de medición de frecuencia esté
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incluido en un dispositivo de nivelación,
36. -  Dispositivo según la  re iv in d icad 6a 34, caracte 

rizado porque como elementos de memoria del dispositivo de me 
moría están previstas d istin tas plaquitas’ de material ferróme^ 
nético.

37»- Dispositivo según las  reivindicadcn.es 5, 6, 34, 
35 y 36, caracterizado porque e l número de lo s elementos de 
memoria de una su lección. coincide con el número de campos de 
frecuencia predeterminados.

38. -  Dispositivo según la  reivindicación 37, caracte 
rizado porque e l dispositivo de introducción de memoria presen 
ta un número de bobinas de reacción que coincide con el númer» 
de elementos de memoria»

39»- Dispositivo según la s  reivindicaciones 34 a 36, 
caracterizado porque el dispositivo lecto r presenta como ele­
mento sensitivo 'una sonda Hall a la  que está posconectado un 
amplificador insensible a perturbaciones.

4 0 .- Dispositivo según la s  reivindicaciones 34 y -36, 
caracterizado porque e l dispositivo lector presenta como ele­
mento sensitivo un sensor inductivo.

41»- Dispositivo según las reivindicaciones 36 y 39,; 
caracterizado porque el dispositivo de introducción de memoria 
presenta a l menos una bobina de reacción mediante la  cual es­
tá  diferentemente magnetizada en cuantía, dirección y magnitud, 
correspondientemente a l respectivo campo de frecuencia, la  pin 
quita compuesta de material ferromagnético y porque e l  ampli­
ficador transforma en órdenes de conexión la s  tensiones corren 
pondientes a lo s  estados de magnetización, entradas por la  son 
da H all. í

4 2 .- Dispositivo según las reivindicaciones 5, 6 y 3^
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5.

10,

15.

20.

25.

30.

a 40, caracterizado porgue e l s itio  del dispositivo de in tro ­
ducción de memoria y de los dispositivos lectores es desplaza, 
ble conjuntamente en cada caso en un determinado número de es­

taciones del plato rotativo»
43»— Dispositivo según una de las reivindicadoies 7 

a 10, caracterizados porque la  estación de nivelación láser 
presenta un mecanismo de percusión mecánico desarrollado como 
sistema de resorte-masa, e l cual contiene un electrolicad de gi 
ro y un muelle espiral mido con el eje de giro del electro !— 
mán de g iro  y dotado de una masa de percusión en su extremo 
exterior, porque está previsto un micrófono dispuesto en la  
proximidad del resonador y enlazado en el lado de salida con 
la  entrada de un amplificador, porque el amplificador está en. 
lazado en el lado de salida con la  entrada de un aparato de 
mando que contiene un comparador de frecuencia, porque e l apa­
rato de mando presenta una eoneadfin enlazada con e l gobierne 
del plato rotativo, y porque e l aparato de mando presenta ade-j 
más «aHda* de mando enlazadas con los lugares de expul s i (ki, j 
otra salida de mando enlazada con e l gobierno de aoc±ocamientd 
del electroimán de giro  y una salida del gobierno lá se r medi»| 
te  la  cual se conduce a la  unidad lá se r una señal de mando as£ 

de modo claro a la  respectiva frecuencia d iferen cial.
44. -  Dispositivo según la  reivindicadfa. U , caracte­

rizado porque como mecanismo de percusión mecánico está previe 
to  un sistema de resorte-masa con un resorte de lámina que pro 
sonta » » »  de percusión en uno de sus extremos.

45. -  Dispositivo según la  reivindicación 11, caracte­
rizado porque como mecanismo de percusión mecánico esté previa 
ta  una bobina de electroimán dispuestas inmóvil cm  un núcleo j 
de bobina guiado en la  dirección del eje dentro de la  bobina
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de electroimán a lo largo de una guia, y  sujeto en su situacdJin 
de reposo mediante un muelle helicoidal y  dotado de una mesa 
de percusión.

46. - Dispositivo según la revindicaciOn 42, caracte­
rizado porque el mecanismo de percusión mecánico presenta un 
péndulo mecánico con un brazo de péndulo desarrollado rígido 
y alojado giratorio en uno de sus erremos, porque el brazo j 
de péndulo está dotado en su otro extremo de una masa de per­
cusión y de un apéndice del brazo de péndulo que transcurre en 
ángulo recto respecto al brazo de péndulo, y porque el mecani \ 
mo de.percusión mecánico presenta una bobina de inmersión pre 
vista para la desviación del péndulo mediante la cual se recif 
be una parte del apéndice del brazo del péndulo.

47. - Dispositivo según la reivindicación 43, caracte 
rizado poique el amplificador está desarrollado como amplifi­
cador para circuitos de regulación.'

48. - Procedimiento y dispositivo para la compensación 
automática de la frecuencia real en resonadores mecánicos, taf 
y como queda sustancialmente descrito en la presente Memoria 1 
y en los dibujos adjuntos.
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