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EXTRACTO DE LA DESCRIPCLON

Una unidad de nmicroordenador (ilPU) conjuntamente con

dispositivos de memoria del tipo de wemoria fija (ROM) y de memo-

ria de acceso selectivo (RAM), y adaptadores interfaciales perifé-
ricos (PIA),dispositivos de visualizacién por diodos eirisores de
luz (LED), y dispositivos de visuwalizacién iluminados por la parte
posterior, estd incluida en un mueble de control colgado que tiene
en su parte delantera un cuadro de control con conjuntos de pulsa-
dores que permiten introducir las informaciones e instrucciones, y
con unas ventanas de visualizacién de datos y de informacién opera
cional. El dispositivo de control colgado estd montado bajo la for
ma de un equipo original o puede adaptarse a una mdquina herramien
ta, tal como una plegadora o una fresadora, para controlar los dig
positivos de accionamiento de herramienta o correderas de posicio-
namiento, segdn las necesidades durante las secuencias de funciona
miento deseadas.

ANTECEDENTES DEL INVENTO
Ambito del Invento

El invento se refiere, de manera general, a miquinas

herramientas y mds particularmente a controles para efectuar el po

- sicionamiento de una pieza trabajada o de un coumtponente activo de

la mdquina herramienta.

Descripeién de la Téenica Anterior

Se ha hecho mucho en el campo del control nwidrico
de las mdquinas herramientas. Alrunas de las patentes gue han sido

publicadas sobre este tema en los Estados Unilos son las siguien~-

tes:
3.555.516 =~ Proctor
3.573.737 = Rosenberg
' 3.576.540 - Fair y socios
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3.576.979
3.626,385 -~ Bouman
3.634.661 -~ Pitzner
3.634.662 - Slawson
3.653.072 -~ Ballas y socios
3.668.653 - Fair y socios

«{icCall y socios

3.670.153 ~ Reupert ¥ socios
3.720.814 =~ Klein

3.720.817 =~ Dinwiddie
3.725.651 « Cutler

3.725.652 ~ Knovalina
3.727.191 = cree

3.739.158 -~ Woodward

3.746.845 -~ Henegar y socios
3.763.360 =~ HNishimura y socios
3.770.947 - Deily

3.784.798 - Beadle y socios
3.812.474 - Limn y socios
3.827.030 - Seipp

-3.843.875 - Goodstal y socios
3.849.712 <~ TLankford ¥ socios

Ademds, la Cincinnati iilacron Company de Cincinnati,
Ohio, ofrece ahora un equipo de control cableado del tipo de esta-
do s6lido para nuevas mdquinas fresadoras s en el cual el cuadro
de control estd montado de maners colgante.

Aunque varias de las patentes mencionadas mds arriba
¥y de las mdquinas actualaente en el mercado utilizan controles con
pfogramas establecidos en tarjetas o cintas magnéticas o de papel,
el equipo necesario es a menudo demasiado voluminoeso y demasiado

costoso para que pueda ser adoptado por la clientela eventual. Ade
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‘mds, muchos de estos equipos, aunque disponibles en las nuevas mnd-

quinas herramientas, no son adaptables a las adquinas herramientas
ex1stentes. Sin embargo, en el mundo existen nmumerosas mdquinas he
rramientas cuya utilidad podria ser mejorada en grado importante
dotdndolas de controles mimericos econbmicos.

Se han efectuado ya varios pasos en esta direccién,
como lo demuestra la patente de los Estados Unidos & noumbre de Ge-
rald V. Roch, mimero 3.618.349 para Sistema de Calibracién para
Prensas, publicada el 9 de novieahre de 1971. Esta patente descri-
be un dispositivo de calibracidn de la parte delantera y de la par
te posterior, Pre~programable, para plegadoras, y que puede adap-—
tarse fdcilmente a plegadoras ya existentes. Un desarrollo mds re-

ciente se describe.en la solicitud de patente a nombre de Geral V.

_7_:.,ﬂ - Roch y Edward H. Sonn, mimero de serie 443.773, del 19 de febrero
15

de 1974 por "Control de Linite de Profundidad, Parada y Carrera de

) VRetorno IMltiple Controlado Runéricamente, Destinado a Plegadoras

y Méqulnas Parecidas". Este equipo puede también adaptarse a pPlesa

doras existentes para preseleccionar varias dimensiones de profun-

' didad de carrera del troquel y de carrera de retorno. Sin embargo,

es preciso obtener este equipo a un coste més bajo y que el cuadro
de control sea uds compacto y mds fdcilmente desplazable de acuer-
do con las necesidades del operario. El invento estd destinado a
satisfacer, por lo menos algunas de estas necesidades complementa-
rias.

RESUGEN DEL INVENTOQ

En'resumen, en un modo de realizacién tipico del in-

- vento, un conjunto de caja y cuadro de control colgado,'adecuada-

mente montado en la mdquina herramienta estd provisto de conjuntos
de botones que permlten introducir los datos y las instrucciones

del control de funciones, tales como las posiciones calibradas en
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la parte delantera y en la parte posterior y los limites del troquel
en el caso de una plevadora, por ejemplo. La caja de control tiene
en ella un dispositivo de control que incluye por lo menos un ehip"
de memoria programada, un "chip" de wmemoria de acceso selectivo pa=-
ra almacenar los datos introducidos manuelmente, de acuerdo con las
instrucciones, que se introducen también mamualmente. El microorde-
nador funciona de acuerdo con las instrucciones ¥, poé medio de va-
rios adaptadores interfaciales periféricos, asegura la visualiza~
cién de la informacién y el equipo de control aplica las sefiales de
accionamiento a los motores de posicionamiento de los calibres de-
lantero y posterior, del troquel y de los demnds componentes de la
mdquina herranienta, de acuerdo con cada aplicacién particular.
BAEVE DESCRIPCION DB LOS DIBUJOS
Ia figura 1 es una vista en perspectiva general de

una plegadora que incorpora un modo de realizacién tipico del inven
to. |

Ia fizura 2 es un diarsrama en blogues de los componen
tes principales. _

La figura 3 es una vista ampliada del cuadro de con-
trol.

La figura 4 es un diagramse en bloques del contenido
del mueble de control.

La figura 5 es un diagrama de funcionamiento.

La figuga 6 es un diagrama funcional en blogques del
microordenador y de sus equinos periféricos. '

DESCRIPCION DE UN .I0DO DE REALIZACI1ON PREFERIDO
Haciendo referencia a la fimura 1'que representa un

modo de realizacién preferido del invento aplicado & una plegadora,
la plegadbra 11 tiene una bancada 12, un troquel 13, y unas armadu-
ras laterales 14. El troquel puede ser accionado hidrdulica o mecd-
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nicamente. Existe un calibrador 16 montado en la bancada detrds de
la matriz inferior 17, y un calibrador delantero 18 montado en la
bancada delante de la matriz inferior 17. Ambos calibradores pueden
ser accionados por unos husillos lineales arrastrados por motores
eléctricos, como en 19, estando dichos motores servocontrolados vy
estando provistos de codificadores de 4nzulo de eje como en 20, pa
ra contar las vueltas del eje al ser arrastrados por los husillos.
El troquel 13 puede ser arrastrado por un par de cilindros hidrduli
cos 21,

Un mueble de control colgante 22 estd montado de nane
ra articulada en un brazo 23, en 24, estando articulasdo en 24a so-
bre el brazo 23a montado de nanera articulada en el eleiento trans
versal superior fijo 26 o en la arasadura lateral de la plegadora.
Una caja o un mueble 27 que contiene la fuente de suministro de e-
nergia y un amplificador, puede situarse en cualguier emplazanien-~
to adecuado. Una serie de interruptores de final de carrera de pro
fundidad pueden situarse como en 28, de la misus manera, por ejen-
rlo, que en el dispositivo ilustrado en la patente de los Estados
Unidos, mimero 3.824.822,

Haciendo referencia a la figura 2, en la cual se re-
presentan por medio de lineas que unen los bloques los acoplamien~—
tos de transmisién de energia y sefial, se ve que la enercia eléc~
trica de corriente alterna de 115 voltios se suﬁinistra al aparato
por medio de la caja de suministro de energia y de amplificador 27,
en 31, y que se suministra una tensién de corriente continua de 24
voltios a partir de esta caja al control colgante 22 por medio del
cable 32. El cable 32 puede extenderse a través del interior del
brazo 23 conjuntamente con los conductores de control digital del
troquel, el control de parada de profundidad del troquel, y ei con

trol de calibracién delantera y posterior. Los cables 33 ¥ 34 entre
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la caja de suministro de enersia y los calibradores frontal Y pos~
terior, respectivamente, contienen los conductores del motor de ac
cionamiento de los calibradores,de los codificadores,de los taclae
tros y de los interruptores de final de carrera. Los cables 35, 36
Y 37 procedentes de los interruntores de parada de profundidad de

troquel 28,& codificador dirital 51 y del interruptor 31 de final de
carrera de troguel, pasan adecuadamente a través de la caja de su-
ninistro de energfa y estdn conectados con el mueble de control 22.

Haciendo ahora referencia a la fisura 3, se ve en
ella el panel frontal 22F del mueble de control colgante 22. Un in
terruptor 38 sirve para conectar ¥y desconectar la enersfa eléctri-
ca de todo el aparato. Un interruptor 39 del tipo de cerradurs con
llave, sirve para elezir entre dimensiones inglesas o dimensiones
del sistema métrico, de nodo que sea posible introducir los datos
en pulgadas o en millmetros. Se obtiene taubidn la visualizacién
de los datos introducidos en la ventana de datos de dimensiones 41,
ya sea en pulgadas, ya sea en milfmeiros. Un grupo de diodos eni-
sores de luz (LED) estd dispuesto detrds de esta ventana, y ocurre
lo mismo en la ventana indicadora de puesto 42 y en la ventana in~
dicadora de ciclo 43, Lstas tres ventanas asesuran una visualiza-
cién por medio de diodos ewisores de luzm (1LED).

Se obtiene otro tipo de visualizacién en el panel de
visualizacién 44 iluminado por la parte posterior, en el cual apa-
recen inscripciones tales coao las que se ilustran en la’ figura 3,
estando cade una de estas inscripciones provista de una ldmpara in
candescente situada en una "célula" de un conjunto de pantalla en
forma de caja de huevos, detrds del cuadro, para ilwainar una o va
rias de las inscripciones, segin las lduparas que se iluainan de
acuerdo con el estado de funcionaniento del equipo de.control.

Se ha previsto un conmutador de modos 46 del tipo i



10

15

20

25

30

ratorio de cuatro posiciones, las cuales permiten elegir uno de cug
tro modos, estando dos de ellos incluidos en la categoria "datos"
para determinar el modo de introduccién de datos ("introduccién") y
para determinar el modo de verificacién de datos ("verificacién"),
mientras que dos de ellos estdn incluidos en la categoria de condi-
cifén de "prosrama", siendo uno el wodo de "espera" y el otro el mo-
do de “marcha''.

Inmediataunente a la derecha del conautador de .aodos
46 existe una coluana de conmutadores 47 de funcionaaicnto de tro-
quel que tiene cuatro llaves o pulsadores de accionaaiento de con-
mitadores provistos de rétulos en le uenera indicada. lnuaediatasen
te a la derecha de este zrupo se holla un conjunto 48 de botbones
de conmutacidén de introduccién de datos, diez de los cuales tienen
unos mimeros inscritos en ellos para la introduccién de niaeros,
mientras que cuatro ticnen unas inscripciones en letras para desis
nar una categorfa de datos para los mineros que han de ser introdu
cidos por los interruptores accionados por pulsador en el zrupo 48
de interruptores de teclado. lnuediatamente a la derecha de este
grupo de 16 pulsadores, existe un gruvo 49 de interruptores acecio-
nados por pulsadores destinados a funciones variadas, cuyos cuatro
pulsadores estdn provistos de inscripciones en su parte frontal.

En la parte inferior del cuadro existen cuatro pulsa
dores lidentificados por las inscripciones "“supresién principalv,
"arranque", "parada", y "parada de urgencia". El botén de "supre-
sién principal" estd protezido y por tanto no puede ser accionado
accidentalmente ejerciendo una presién sobre éL o de otro modo,
gino por una operacién uamual deliberada, y no accidental.

Contrariamente al aparato descrito en la patente a
nombre de Roch mencionada .uds arriba, en la cual se ajustan unes

conmutadores digitales ciratorios para cada dizito de una dimensién
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que ha de ger ubilizada, y por cads posicién diferente en la cual
un calibrador o un tope de pieza trabajada mbévil debe situarse du
rante la realizacién de un doblez en la pieza trabajada, el inven
to estd dotado del teclado 48 por medio del cual las dimensiones
pueden ser introducidas en una memoria y el mimero del puesto en
el cual se ha introducido cada una de estas dimensiones puede taa
bién ser introducido con la diuensién. Por tanto, el miaero de df
«itos en una dimensién no estd liamitado pbr el ndaero de pulsadeo-
res o por el nmiwero de conautadores diriteles siratorios, como en
la patente mencionada ads arriba, y taupoco el minero de pues%os
estd limitado nor el miuero de rupos de interruptores disitales
giratorios que era de séis ~rupos en ecsta patente. Por tanto, el
invento puede cer utilizado para introducir dimensiones que corres
ponden a cualquier ndmero de puestos, se-un la capacidad de los
componentes de memoria elegidos, siendo por ejemplo, el mimero de
dieciséis puestos un miuero adecuado. Esto permite seleccionar 16
puntos diferentes donde un calibrador puede situarse para realizar
un doblez particular en una pieza trabajada utilizando una plezado
ra. Igualmente, el miuero de puestos‘puede distribuirse de la mang
ra deseada entre los calibradores frontal y posterior, estando la
unidad equipada de calibradores frontal y posterior. Por ejeumplo,
es posible realizar diez dobleces con diez posiciones diferentes
del calibrador posterior, y pueden efectuarse séis dobleces utili-
zando el calibrador o los calibradores frontales en séis posiciones
diferentes.

Para entender mds claramente la finalidad de los in-
terruptores y pulsadores asi como de sus inscripciones, se descri-
birdn ahora las varias funciones de estos elementos haciendo refe-
rencia a la aplicacién del modo de realizacién ilustrado a conjun-

tos de calibradores frontal y posterior utilizados en una plesadora
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tal como por ejemplo, la de la patente mencionada wds arriba, ¥y en
su aplicacién al control de parada de profundidad y de 1fuite de
carrera de retorno, se:in se describe en la patente mencionada uds
arriba, y en un folleto que lleva el titulo "Primer Control Humé-
rico de Dos Ejes para Plegodoras Hidrdulicas" distribuido por la
Hurco Manufacturins Company, Inc., en octubre de 1973.
. El aparato se cnersiza pulsando el interruptor orin-
cipal 38 para situarlo en la posicién "ON" (marcha). El commutador
39 se sitda en la posicién adecuada sezin si los datos han de ser
4introducidos en pulgadas o en milfuetros. Bl conmutador de modos
se sitda en la posicién "introduccién”, y se pulsa el botén de se
leccién de puesto (S) del crupo 48. A continnacién, se introduce
el minero "1v pulsando el botén "1" del zrupo 48 para indicar que
los datos que se introducen estdn relacionados con el puesto 1 en
1a secuencia de control. %n este :omento, el mimero "1" aparece
en la ventana de visualizacién de nuesto, ¥y se ilunina la ventana
usTAT en el cuadro de visualizacién de funcién 44.

A conbtinuacién, se pulsa el botén de ciclo “C" del
grupo 48, y uno de los botones nu.erados de este grupo se pulsa a
contimuacidén, sexin el mimero de veces que la misma diuensién de
calibraciéﬂ ha de ser eapleada en la secuencia de utilizacidn de
la plesadora. En otras palabras, el minero de veces que el froquel
debe bajar para formar un doblez en la pieza trabajada,rsin cambiar
la posicién del calibrador, se introduce en el teclado de introduc
cién de datos 48 después de pulsar el botén de conmmtacién de ci-
clo "C" gque corresponde al puesto 1. A continuacidn, este misero
aparece en la ventana de visualizacién de ciclos 43, y la ventana
de ciclos del dispositivo de visualizacidén de funcién 44 se ilwai~
na, permaneciendo la inscripeidn del puesto iluninada en el dispo-

sitivo de visualizacién de funcién 44 y apareciendo el niuero del
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puesto en la ventana 42 de visvalizacién de puesto. El mimero de
ciclos que se utilizard dependerd de la capacidad de la memoria
y de los dewds equipos,

A continuacién, se pulsa el botén "G" en el teclado
de datos 44, con lo cual se iluaina en el panel de visualizacidén
de funcién 44, la inscripcién "Dimensién de Calibracién” y a con-
timuacién se pulsan cinco teclas del teclado 48 de introduceidn
de datos para introducir los cinco digitos que representan el ei~
plazamiento de los calibradores, por ejeuplo, 13,755. Estos disi~
tog aparecen a conbinuacién en la ventana de visualizacién de di-
mensiones 41.

Si una telerancia de curvado ha de ser aplicada a
la dinensidén de calibracién, se pulsa el botén "BAM, lo que da lu
~ar a la iluaiinacidén de le inceriwcidén "tolerancia de curvadd en
el cuadro 44 y da lu-ar a la extincién de la inscripeidn “dinen~
sién de calibracidn". A conbinuacién se pulsan las teclas del te-
clado de datos 48 parz introducir el misero de tolerancia de cur-
vedo y este mimero aparcce en la venbana de visualizacidén de di-
amensiones 41. La tolerancia de curvado programada por cada puesto,
se sustraerd autondticamente de cada dimensién de calibracidn pro-
gramada.

S5i se ha efectuado un error en la introduccidn de
los datos, la funcién particular em la cual se ha realizado este
error, se selecciona pulsando el botén de funcidén, tal como el bo
t6n "G'"ren el grupo 48 de entrada de datos de calibracién, o el
botén "C" de introduccién de datos de ciclo, o el botén "BA" de
introduccién de datos de tolerancia de curvado, ¥y a continuacién
pulsando el botén "CL" en la colwina de funciones diversas 49. A
continuacidn, de acuerdo con el dato particular que ha de ser co-~

rregido, se pulsa de nuevo el botén adecuado, tal como "G", "Cv,
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0 "BA" y para introducir los datos correctos se pulsan de nuevo
los botones mumerados adecuados para estos datos correctos. Si
el operario desea suprimir todos los datos que han sido introdu-
cidos desde el comienzo de la introduccién de datos, el overario
pulsa el botén de supresidén de prowrama, marcado "supresién prin
cipal® del srupo inferior, supriniendo asi toda la inforaacién
de la memoria de acceso selectivo.

Después de introducir todos los datos adecuados pa
ra el puesto 1,se pulsa de muevo el botén de puesto "S", y se vul
sa el botén mimero 2 del =rupo 48, y a contimuacién se introduce
la misma secuencia de introduccién de datos, ciclos, calibracidn
¥y tolerancia de curvado, en su caso, de la manera descrita uds a-
rriba con respecto al puesto 1. Se efectia el misiao proceso para
todos los puestos que han de ser prorrauados en el equino de con=-
trol.

Si ocurre que el dicpositivo de control estd equipa
do con la variante de control de troquel, se efectdan unas intro-
ducciones de datos suplenentarios en cada puesto. Se describird
ahora este proceso.

Como se ha indicado brevemente mds arriba, el equipo
de control segun el invento es aplicable al control del troquel de
una plegadora sin tener en cuentz si el control se hace mediante
la utilizacidén de un ccdificador ~iratorio para determinar el des-
plazamiento ascendente y descendente del troquel, o si se utiliza
~un cierto mimero de topes de profundidad diferentes e interruptores
de final de carrera asociados con éstos y varios circuitos de acti-
vacién y desactivacidn para activar y desactivar secuencialmente
los interruptores de final de carrcra de acuerdo con el tope de pro
fundidad particular que se utiliza para controlar el troquel en una

carrera cualquiera.
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Considerando en primer lugar la aplicacién del equi~
po de control a la plesadora equipada de un codificador giratorio
en el elemento transversal superior 26 y de una barra de acciona-
miento de codificador 52 sujeta en el troguel, después de elesir
el puesto, el numero de ciclos para este puesto y después de intro
ducir la dimensién de calibracién y cualguier tolerancia de curva-
do que corresponda a este puesto, se efectia la introduccién de o-
tros datos suplementarios. Esta introduccién se hace mediante la
ubilizacién de botones situados en la colwna 47 de botones de con
trol de funcién de troquel. En esta columna existe un botén "U"
que se utiliza para introducir la dimensién de la carrera ascenden
te del trogquel, un boién "D" para introducir la dimensién de la ca
rrers descendente del btroquel, un botén "coapensacién" para intro-
dueir una dimensién de coapensacién, y un botdn v"ealibracién® para
establecer un punto de referencia diuensional para el troguel de
acuerdo con el utillaje utilizado en la plegadora. Por tanto,-de
la misma manera que se han introducido por medio del teclado 48,
los datos dilensionales, después de pulsar el botén "G" pueden in

troducirse los datos dimensionales de carrera ascendente del tro-

“quel para un puesto dado, despuée de pulsar el botén "U", Los da—

tos dimensionales de carrera descendente pueden ser introducidos
en el teclado 48 después de pulsar el botén "D". Ia dimensién de
compensacién puede ser introducida en el teclado 48 después de pul
sar el botén “"compensacién". La diuensién de compensacién se deter
mina experimentalmente con la plegadora particular que se utiliza
y los varios tipos y espesores de nateriales utilizados con el ob-
jeto de facilitar una sefial eléetrica que se aplica al circuito de
control de la plegadora con una antelacidén suficiente para coapen-
sar los efectos de inercia del troquel, y parar este ultimo en el

emplazamiento adecuado, facilitando asi el cierre adecuado del tro
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quel en todos los puestos sin tener en cuenta si han sido prograua
dos para operaciones de doblado a profundidad mdxima, 0 para Opersg
ciones de “"doblado al aire" en las cuales las matrices no estén cg
rradas completamente para foriar una curva con un énszulo inferior
gl dngulo incluido en la matriz en forma de V.

Si la plegadora estd equipada con un control de tro-
quel del tipo de tove de profundidad, como la plegadora hidrdulica
Pacific con tope de profundidad .dltiple autocudtico, wodelo 135-X,
minero de serie 3617, por ejeuplo, o como en la plegadora de la pg
tente mencionada ads arriba, ndaiero 3.824.822, no se utilizan loS
botones del srupo 47 y en su lugar se utiliza el botén "DS" del
grupo de funciones diversas 49. A continuacién, seguin el tope de
de profundidad particular que ha de ser utilizado en el puesto en
cuestién, se pulsa uno de los pulsadores del teclado 48 para selec
cionar este tope de profundidad particular. La ldmpara de tope de
profundided y el miaero corresnondiente al botén pulsado, se ilu-
pinan en el panel de visualizacidén 44. De este modo, el control
gqueda ajustado para seleccionar un relé particular para este pues-
to, activdndose el relé en respuesta al funcionamiento de uno de
1os interruptores de final de carrera 28 por medio de un micrémetro
preajustado merualiente 28A, por ejeuplo, para detener el descenso
del troquel en el emplazamiento correcto.

Dos bobones suplenentarios del grupo 48 son el botén
ugr y el botén "FU. Ll botén "R" es un botén que se utiliza duran-
te la procramacién de modo que si, vara el doblez que ha de ser
efectuado en un puesto, el doblez efectuado en el puesto anterior
era tal que se necesita retirar la pieza para alsuna otra danipu-
lacién que requiere el retroceso coapleto del calibrador utiliza-—
do para la nueva dimensién que se necesita, pulsando el boton "R

el calibrador retrocederd coapletaaente antes de avanzar hasta la
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dimensién fijada en el puesto en el cual se ha pulsado el botlén
"3", En el panel de visualizacién 4C, la ventana "RET" se ilwaina
mientras se efectia la funcidn ée retroceso del calibrador.

EL botén "F" del srupo 49 indica que los datos in-
troducidos para un puesto estdn relacionados con el calibrador de
lantero. En casoc contrario, se supone que bodos los datos que se
introducen se refieren al control del calibrador posterior. Exis-
te una ventana de '"calibrador frontal" en el panel 44, que se ilu-
mina cuando la wmdquina estd en el oodo de funcionamiento, pars in-
dicar que con relacién a este puesto particular, el calibrador fron
tal es el que se einlea.

Si el conmutador de modos 46 se sitda en la posicién
nyerificacién” es posible revisar todos los datos introducidos en
la mdquina. BEliziendo el puesto, lo que consiste en pulsar el bo-

tén "S" y uno de los botones nuserados del teclado de datos 46, el

equipo de control presentard en la ventana de visualizacién 42 el

ninero de puesto, el mluaero de ciclos en la ventana 43, los datos
dimensionales de calibrgdor en la ventana 41, y la ventana "cali-~
brador frontal" del panel 44 se iluainard si se ha elegido para
este puesto el calibrador frontal. 5i se utiliza un dispositivo
de tope de profundidad, el nudmero del tope de profundidad selec~
cionado aparecerd en la ventana 44 en funcién del tope de profun-~
didad utilizado en este puesto particular.

Esta visualizacidn se mantendrd hasta que se pulse
de nuevo el botén de puesto. A continuacidn, pare pasar al simuien
te puesto de la secuencia, se pulsa de nuevo el botén "S" con lo
cual empieza la visualizacién de este puesto, y para cadz funcidén
los datos adecuados aparecen en las ventanas adecuadas que se ilu
minan.

Cuando el conumutador de aodos estd en la posicién
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negpera" el dispositivo de control mantiene el servoaccionamiento
y la memoria en la ultima posicién tomada durante el modo "marcha".
No pueden ser inftroducidos datos ni tampoco pueden realizarse opg
raciones. Aunque la ener;ia esté aplicada ¥y las memorias conser-—
ven toda la informacién que contienen, no ocurre nada. Por tanto,
el operario puede abandonar el equivo de control para descansar 0
para un cambio de turno sin preocuparse de que alguien que se acer
gue al equipo de control pueda pulsar los botones ¥y destruir los
datos, haciendo que la mdquina se pongs en marcha.

Cuando el conmutador de aodos 46 estd en la posi-

eién "marcha® los datos que han sido introducidos pueden ser ahora

ejecutados o realizados. Esto se obtiene pulsando el botén de pueg

4o !'S" y 2 continuacién el botén de mimero de puesto en el teclado

de datos. Este mimero de puesto aparece a continuacién en la venta
na de visuvalizacién 42; el prograwa correspondiente aparece en la
ventana de visualizacién 41; el mimero de ciclos durante los cua-

les esta dimensién ha de ser utilizada sparece en la ventana de vi

‘sualizacién 43, y sicel operario encuentra que todo estd correcto,

pulse el botén “"arranque" en la hilera inferior de botones. Tan
pronto como efectia esta operacién, la ventana "AUTO" se ilumina
en el panel 44, y el calibrador designado se desplaza a la dimen-.
sién programeda. Tan pronto como alcenza la dimensién programada,
dentro de una banda de tolerancia predeterminada, la ventana "call
brador ajustado” se ilwaina en el panel 44. A continuacién, accio-
nando el pedal u otro dispositivo gue produce el descenso del tro-
quel, el operario puede efectuar el primer doblez. Si se utiliza
ia variante de control de troquel con una plegadora hidrdulica, el

troquel bajard hasta la dimensién elegida y efectuard un moviaien—

- to de fetroceso cuando el overario aleja su pié del pedal de con-~

trol, o de manera automdtica si se ha ajustado la plegadora en la
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posicién de retroceso automdtico. Cuando el troquel baja hasta la
dimensién elegida, dentro de una banda de tolerancia predeternina
da, la ventana "troguel ajustado" se ilumina en el panel 44. Cuan
do el ftroquel sube, lo hace hasta la dimensién "UP" previamente
introducida para este puesto. A continuacién, el equipo de control
progresa un paso. Avanza hasta el segundo ciclo del primer puesto
si es preciso realizar ads de una operacién con la dimensién de ca
librador elegida para el priier puesto. Por otra parte, si se ha
elegido solamente un ciclo para el primer puesto, el control avan-
zard al sizuiente puesto y desplazard el calibrador asignado para’
este puestora la posicién adecuada para este puesto, de acuerdo con
los datos preprogramados en la memoria. 31 ei'calibrador utilizado
en el puesto anterior no ha de ser empleado en el siguiente puesto,
este calibrador retrocederi completamente y de manera automdtica.
Por otra parte, si el calibrador ha de ser el mismo, aungue no se
necesita su retroceso completo, la instruccién anterior obtenida
pulsando el botén de retroceso "R" durante la introduccién de da-
tos para el segundo puesto, hard que el calibrador retroceda coia-
pletomente. Permanecerd en posicidén de. retroceso completo durante
un tiempo de retardo predeterminado de diez segundos, por ejemplo,
y a continuacidén se situard de nuevo en la siguiente dimensién pro
gramada. ,
Las operaciones continuardn hasta que todos los pues
tos hayan sido programados y que todos los ciclos dé dltimo puesto

-

del programa hayen sido completados, efectudndose una operacién

del troquel entre cada ciclo y el siguiente ciclo. La operacidn

del troquel se inicia siempre manualmente, con el objeto de obte-

ner la segurldad de que el operarlo ha tenido el tiempo de situar

’ correctamente la pieza trabagaaa contra el calibrador en cuestién

y de alejar sus manos de la watriz. Por tanto, no se sacrifica la
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sesuridad. E1 botén de parada situado en la hilera inferior de 4
botones detiene la realizacién del nrograma después de la ejecu~

cién completa de los datos que corresponden a cada puesto parti-

cular y después de la realizacién del ciclo en el moamento de

presionar el botén de parada de prosraza. Para poner de nuevo en
marcha la mdgquina, el operario debe ele~ir el puesto en cuestidn
y a continuacién pulsar el botdn narranque" de la hilera inferior
de bofones. Si el operario estaba pasando del puesto 2 al puesto
3 y no ha podido retirar la pieza al retroceder el calibrador, ¥y
si el calibrador se desplaza a la posicién del puesto 3, el opera
rio pulsa el botén de parada de prosrama y el calibrador se para-
rd al terminarse el posicionamiento que corresponde al puesto 3.
A continuacién,si desea volver al puesto 2, el operario pulsa el
botén de puesto "S" y & continuécién el botén numero “2" en el te
clado 28 y a cont;nuacién pulsa el botén "arranque". Para elegir '
elrpuesto 3, el operario pulsa el botén "S" y el botdn "3" ¥y a con
tinuacién el botén "arranque”.

Para elegir el mgdo de funcionamiento con unidades

en pulgadas o unidades méiricas, ¥ considerando la posibilidad de

introducir dimensiones en cinco diritos, se forasard un punto deci

mal en la ventana 41 en el euplazamiento correcto, segin si las
dimensiones se presentan en pulgacas o en milimetros, estando la
visualizacién del punto decimal conectada con el interruptor de
modo que se situe donde debe estar. El operario puede introducir
datos en cualguier dimension y obtener a contimmacidn su visuali-
zacién en la otra dimensién. Por ejeuplo, si dispone de un dibujo
con dimensiones en milfmetros y desea introducir el prograsa en
milimetros, pero desea estudiarlo en pulgadas porque la herraaien
ta de medicién de la cud dispone estd en unidades inglesas, es po

sible obtener le visualizacién en pulgadas en la ventana 41.situan
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do el commutador 39 en la vosicién de medicidén en pulgadés.

Bl controlador estd constituido por componentes de
miero-caleuladora de la "familia" W-6800 comercializados por ilo-
torola, Inc. y que se describen en el Micro-Computer System Refe
rence Handbook, publicado en 1474 por Hotorola, Inc. Se utilizan
adaptadores interfaciales periféricos (PIA). E1 PIA 1 (figura 6)
se utiliza para los interruptores de teclado. El PIA 2 se utili-
za para las ldmparas incandescentes y para los diodos eaisores
de luz (LED), en los dispositivos de visualizacién. Uno de los
diodos emisores de luz se eaplea para la indicacién de ciclo, cin
co de ellos se utilizan para la indicacidén de las dimensiones, ¥y
dos para la indicacién del puesto. ELI PIA 3 se utiliza para el
control de calibrador posterior, el PIA 4 para el control de ca-
librador frontal, 'y el PIA 5 para la opcién de troquel o para la
opcién de tope de profundidad. Normaluente, no se utilizardn aitbas
ovciones en una aplicacién dada del controlador a una mdquina he-
rramnienta. )

Cuando los calibradores son arrastrados por torni-
1los, pueden utilizarse codificadores de dngulo de eje para faci~
litar una tensién de entrada representativa de la cantidad y de
la direccién del movimiento del calibrador. Para el troquel puede
utilizarse el codificador 51 accionado por la barra de transsi-
sién 52 mencionada mds arriba.

Dos botones suplementarios del panel de control que'
no han sido todavia descritos detalladaiente son el botén de "su-
presidén prindipal;'el cual, al ser pulsado, supriuge todos los da-
tos de las memorias de acceso selectivo del control. ELl botén "pa
rada de ursencia" detiene todas las operaciones de los calibrado-.

res inmediataumente cuando se pulsa este botén.
E1l botén marcado con asterisco en el teclado 48 pue
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de ser ﬁﬁilizado como delimitador. Al final de una secuencia de
prograigg. para ul puesto particular durante el modo de "introdug
cién" el botén delimitador puede ser pulsado permitiendo al ope_
rario utilizer en el modo "marcha" una serie de puestos sucesiva
y repetidamente como grupo, sin perfurbar otros programas de ca-
librecién de piezas trabajadas alaacenados en la memoria y que
estén relacionados con otros puestos.

En la descripcién que antecede, Se observard que
el 1nvento proporciona un equipo de flexibilidad 4ptiwa, de tawa
fio minimo, mediante la incorporacién de todo el control en la u-

nidad de control colgante 22 de tamafio coapacto y situada en un
emplazamlento adecuado, utilizando los atributos de los coaponen
tes para mini-computadoras y equipos de aicro-tratamiento de la
nfamilia" Motorola i-6800. La unidad de control colgante propia~
mente dicha es muy pequefia y tiene preferentemente una anchura
de 41,91 cm (16,5 pulradas), una altura de 22,86 ca (9 pulgadas)
y una distancia entre parte delantera y parte posterior de 19,05
en (7,5 pulgadas).

PRADUCCLON DE IAS INSCIIPCIONES DE ‘LOS DIBUJOS ORIGINALES

Figura 2
¥1. - Velocidad
¥2 - Calibrador posterior
%3 - Tacbaetro
¥4 =~ Calibrador frontal

X5 - Vélvula hidrdulica

%6 - Solenoide de control de troquel de la plegadore en el
eje Z

X7 =~ Posicién

¥8 =~ Sefial de control

X9 - uando frontal
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X10 =~ .lando posterior

1

Fimura
Al
A2
A3
A4
A5
A6
AT
A8
A9
A10

AT
A12
A3
Al4
AlH
A16
AT
A18
A19
A20
A21
A22
A23
A24
A25
A26

‘Fuente de swuinistro de energia de corriente continua y

servo-amplificadores de eje X

Automdtico

Puesto

Parada de profundidad
fetroceso

Arriba

Calibrador frontal
Dimensién calibrador
Abajo

Reglaje calibrador
Ciclo

Compensacién troquel
Parada de urgencia
polerancia de curvado
Rerslaje troquel
Programa de datos
Verificacidn
Introduccidén

Espera

darche

Supresién principal
Arrangue

Parada

Parada de urgencia
Energla aplicada
Inerglfa desconectada

Pulgadas - milimetros
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A29
A30

Figura 4

c1

. Pigura 5

. B1
B2
B3

. B4

- BS
B6
BT
B8

B -
B10 -
B11 -~
B12 -

B13
B14
B15
B16
B17
B18
B19
B20
B21
B22
B23

Datos
Puesto
Dimensién

Ciclo

Jdicro-ordenador

Inicializacidén

Peclas de exploracién

Datos del proceso

Arrancar
Seleccionar/alaacenar puesto
Seleccionar/aluacenar funcién
Explorar teclas

Peclas cerradas

si

Retardo

Visualizar/alaacenar datos
ilodo de funcionamiento

si

Puesto elegido

To

si

Referencia eje X

Calcular desplazamiento eje X
Ejecutar desplazamiento eje X
Eje X en posicién

No

51

Activar luz "en posicién”
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B24 - Calcular 4
B25 - Esperar se
B26 - Ejecutar d
B27 - Decremento
B28 - Ciclos = 0
B29 - No

B30 - Si

B31 - Avance pue
B%2 - Programa 4

Figura 6

D1 - Interrupto
D2 - Visualiszac
D3 - Calibrador
D4 - Calibrador
D5 - Troquel

D6 - Colector d

D7 - Direccitén
D8 - Datos
D9 - Marcha/par
D10 ~ Ordenador
D11 - Reloj

En res

solicita debera

1. - M
del funcionamien
maquinas herrami

un equ
vo de memoria fi

tivo y un micro-

- 2% =

esplazamiento eje 2
fial del operario
esplazamiento eje 2

registro ciclo

sto

e realizacién

T
i6én
posterior

frontal

e direcciones

ada

umen, la.presente patente de invencidén que se

recaer en las siguientes:

REIVINDICACIONES

ejoras introducidas en un equipo de control -
to y del posicionamiento de los componentes de
entas a lo largo de dos ejes, que incluye:

ipo de control colgante que tiene un dispositi
ja y un dispositivo de memoria de acceso selec

ordenador, asi como un conjunto de botones iden
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tificados y accionables manualmente para introducir datos e
instrucciones en dichos dispositivos de memoria y en dicho -
micro-ordenador con el objeto de tratar dichos datos de acuer
do con dichas instrucciones para producir sefiales de control -
de salida;

una primera salida conectada con dicho micro-orde
nador para controlar las seflales Qque corresponden a un eje, -
¥ una segunda salida conectada con dicho micro-ordenador para
controlar las sefiales que corresponden al otro eje.

2. - Mejoras segin la reivindicacién 1, caracteri
zadas por la combinacidén que consiste en:

bun dispositivo de teclas de indicacidén de posicidn
para introducir manualmente de manera digital en una memoria -
del equipo de control una multiplicidad de numeros representa-
tivos de las posiciones de los componentes que han de ser obte
nidas por un componente cuando el equipo de control se despla~
za a través de una secuencia de puestos; y

unos dispositivos de teclas de indicacidén de repe
ticidén de ciclo para introducir manualmente de manera digital
en la memoria del equipc de control, para un numero de desipg-
nacién de posicidn en cada puesto, otro nlmero representativo
del nlmero de veces que esta posicidén ha de ser utilizada pa-
ra este componente en respuesta a un cambio de posicidn del -
otro componente.

3. - Mejoras segln la reivindicacidn 2, caracteri
zadas ademas porque incluyen:

un dispositivo de visualizacidn digital de los ni
meros; y

un dispositivo de teclas de revisidén de los datos

digitales para visualizar en dicho dispositivo de visualizaciin los
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ndueros que Gesirman las posiciones que han sido introducidas por
medio de dichas teclas de designacién de posicidn.

4. - sejoras segin la reivindicacién 2, carscteriza
das ademds porque incluyen:

un Gispositivo de tecla de delimitacién para defi-
nir unos ~rupos de dichos mimeros representativos de posiciones
para que el equipo de control prosrese 2 través de un srupo de wa
nera repetitiva antes de progresar a otro grupo.

5. - lejoras segin la reivindicacidn 2,caracteriza-
das adends porgue incluyen:

un disvositivo de tecla de tolerancia de curvado pa
ra introducir manualuente de mgnera digital en la wmemoria del e-
quipo de control, un miiero que ha de ser sustraido de un mduero
de designacién de la posicién de un couponente que se introduce
por medio de dicho dispositivo de tecla de indicacién de posicidn.

6. - «ejoras sewmin la reivindicacién 1, caracteriza
das porque dicho equipo de control colrante tiene un édisgositivo
de brazo de soporte oscilante que peruite conectarlo a una .audquina
herranienta.

7. - Jejoras se-in la reivindicacién &, caracteriza-
das poraque el dispositivo de soporte oscilante incluye un par de
brazos aontados conjuntamnente de manera oscilante en una articula
cién y porque por lo menqs uno de dichos brazos puede oscilar en
1a extreamidad del brazo alejada de dicha articulacion.

8. - uejoras semn la reivindicacién 1, caracteriza
das vorque dicho equivo de cohtrol incluye un mueble que viene u-
nas dignensiones exteriores que corresponden a un voluuen inferior
a 14,6 dm3 (1.200 pulgadasB).

g. - .ejoras semin la reivindicacién 8, caracteriza

das porque dicho micro-ordenador puede ser pro-ramnado para tratar



i

10

15

20

25

- 26 =

1a informacién y producir tensiones de salida que incluyen da
tos dimensionales, datos de correccidn de dimensiones, y datos
de repeticién de ciclos, por medio de un dispositivo de conmu-
tador de tecla con contacto pasajero asociado con dichos boto-
nes y que puede ser accionado por ellos.

10. - Mejoras segin la reivindicacién 1, caracte
rizadas porque dicho equipo de control incluye un mueble que -
tiene dimensiones exteriores que contienen dicho dispmitivo de
memoria, dicho micro-ordenador y dichos dispositivos interrup-

tores asociados con dichos botones, presentando dicho mueble -

un volumen inferior a 18,02 dm (1.100 pulgadasB).

11. - Se reivindica por Gltimo como objeto sobre
el que ha de recaer la Patente de Invencidn que se solicita:
MEJORAS INTRODUCIDAS EN UN EQUIPO DE CONTROL DEL FUNCIONAMIEN-
70 Y DEL POSICIONAMIENTO DE LOS COMPONENTES DE MAQUINAS HERRA-
MIENTAS.

Todo conforme queda descrito y reivindicade en la
presente memoria descriptiva que consta de veintiseis paginas

mecanografiadas y dibujos que se acompafian.

Madrid, 12 y
BERNARDC
p-p- i
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