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El invento concicrne a una miguina automética de
transferencia con movimiento de alimentacidn en forma cir-

e
cular para las piezas de trabajo que han de ser mecaniza=-

das de modo sucesivo en puestos de mecanizecidn individua-
les mediante unidades de mecanizacidn, con una columna cen
tral fija al bastidor de soporte, a la cual estan ancladas
las unidades de mecanizacifn y estédn cispuestas con un so-
porte de piezas de trabajo, susceptibls de ser cambiado oc
connutzcidn escalonadamente por un sistema de propulsidn
escalonada y apoyado de modo capaz ce girar coaxialmente '
con respecto a la columnha centrzl, sobre los dispositivos
de sujecidn para les piezas ce trsbajo, y la cual es sus-
ceptible de ser enclavada rigidamente de modo incapaz de
girar en las posiciones correspondientes a los puestos de
mecanizacidn individuales.

Se conocen mécuinas autondticas de transferencia
de aste tipo con movimiento de alimentacidn en forma circu-
lar para las piezas de trabajo, en algunas formas de reali-
zacifn en la constitucidn de las denominadas miquinas auto-
méticas con mesa do conmutacifn, de las cuales se describe
una, por ajemplo, en la memoria de patente de los Estados
Unidos 2.011.488., En esta mi:uina el soporte de piezas de
trabajo estd estructurado en la forma de una mesa de conmu-
tacifin, que estéd apoyada de modo capaz de girar sobre el
bastidor de la mdquina a modo de cazja, estando colocado el
sistema de propulsidn escalonada an el bastidor de la méqui
na por debajo de la mesa de connutacibn. Las unidades de
mecanizacidn estdn apoyadas en la columna central de modo
axialmente desplazable mediante gufas de patines longitudi-

nales. Tales mdquinas automdticas con mesa de conmutacifn
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no permiten ninguna mecanizacidn desde abajo de las piezas
de trabajo fijamente sujetas en los dispositivos de suje-
cifn sobre la mesa de conmutacifn, ya gque las piezas de tra
bajo estdn cubiertas hacia abajo con respecto de la mesa de
conmutacién. Si las piaszas de trabajo prscisan en puestos
de mecanizacidn individuales de una mecanizacidn desde un
lado, &8s decir por ejemplo con zjes de husillo dispuestos
en un planc horizontal, con el bastidor de soporte a modo
de caja que soporta la mesa de conmutacidn se deben conectalr
lateralmente partes de bastidor de soporte propias, que so~-
portan las unidades de mecanizacifn apoyadas de modo hori-
zontalmente desplazable en guiazs de patines. De este modo
se da lugar a un considerzble cansumo'dg gspacio ocupade
mientras que por otro lado se disminuye indeseablemente la
accesibilidad de las piezas de trabajo junto a los puestos
de mecanizacién. t

En otras maAquinas automiticas de transferencia,
que estdn estructuradas como las migquinas automdticas deno-
minadas de tambor, el soporte de piezas de trabajo a modo
de tambor estiZ apoyado en voladizo de modo capaz de girar
alrededor de un eje horizontal, tal como puede verse por
g jemplo en la af—as 1,963,208, Tomando en consideracidn
la altura de carga, gue usualmente s de 1,050 mm, el did-
metro del soporte de piezas de trabajo es limitado, a menos
que no se deba recurrir a estrados para el personal de ma-
nipulacidén, lo cual es indeseable . De este modo, no obstan
te, se limita también el ndmero de los puestos de mecaniza-
cidn posibles alrededor de la periferia del soports de pie-
zas de trabajo. Por otroc lado, sé limita por lo general la

accesibilidad de los dtiles.
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Partiendo de este estado conocido de la técnica,
el invento se basa en la misifn de proporcionar una miguina
gutdmética ds transferencia, qus ademds dc tener una milti-
ple posibilidad -de mecanizacidn de las piezas de trebajo
en los puestos de mecanizacidn individuales se distinga poT|
una gran flexibilidad en lo que se refiere al ndmero de loy
puestos de mecanizacidn y de las unicades de mecanizzcidn,
garantizandose en los puestos de trebajio individualss una
irreprochable accesibilidad de las piczas de trabajo y de
los fitiles, asi como un ajuste de los (tiles sencillo y de
f4cil maninulacidn.

Para resolver esta misi3n la miquina automdtica de
transferencia mencionada al comienzo estd caracterizada ce-
gdn el invento por el hecho de gue los dispositivos de su-
jecibn para las piezas de trabajo estén dispuestos junto a
la superficie perifdrica exterior del soporte de piezas de
trabajo de forma anular estructurads en la forma de un
tambor, y el soporte de piezas de trzbajo de forma anular
astd apoyedo de manera capaz te girar sobre la coclumna cen=-
tral que forma los bastidores de mdguina soportantes pro-
piamente dichos, entre dos vigas coaxiales unidas rigida-
mente con la columna central, junto a las cuales vigas estén
apoyadas en la zona de los puestos de mecanizacifn indivi-
duales las unidades de mecanizacién.

En este caso la disposicidn puede realizarse venta-
josamente de mode tal que las dos vigas estén unidas entre
s{ en la zona de puestos de trabajo individuales mediante
arcos rfgidos, en los cuales estdn apoyadas unidades de me-
canizacidn. Para procesos de mecanizacidn, en los cuales

sea hecesaria una direccidn diferente de la horizontal para
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el eje del husillo de la unidad de mecanizacidn, la correé-
pondiente unidad de mecanizaciénrpuede estar apoyada bascul
blemente alrededof de un eje horizontal o dispuesta de modo
desplazable en su arco.

En una forma preferida de realizacifn, en puestos -
de mecanizacidn individuales las unidades de mecanizacién
que atraviesan las vigas estdn insertadas en perforaciones
pasantes de las vigas. De este moedo puede lograrss gue las.
unidades de mecanizacifn estén situadas con sus unidades
de contrecl y de propulsidn fuera de la influencia de agen~-
tes lubricantes, virutas y agentes refrigerantes, con lo
cual se simplifica esencialmente la colocacidn y ajuste de
los dtiles, .

El soporte de piezas de trabajo, ce forma anu;ar;
puede ventajosamente sstar apoyado de modo axialmente des-
nlazable de manera limitada sobre la columna central y pue-
de llevar en la zona de una superficie frontal un primer
equipo de enclavamienteo, el cual puede ser llevado a apli-
cacifn contra la columna central mediante un movimiento
axial correspondisnte del soporte de piezas de trabajo, gen
nerado peor un dispositive de ajuste, con un segundo equipo
de enclavamiento estaciocnario asociado con &1, establecién-
dose un enclavamisnto rigido del soporte de piszas de tra-
bajo. Los equipos de enclavamiento pueden estar formados en
tal caso por dos dentados frontales cooperantes, de los cug
les el dentado frontal estacionario estd formado junto a
un anillo dentado rigidemente unido con la columna central.

El dispositive de ajuste pusde tener conveniente-
mante por lo mencs un motor slevador apoyado sobre una de

las vigas, el cual puede ser acoplado con cierre de forma

| L2
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en direccién axial con el soporte de 2Jiezas ce trabajo, de
forma anuler. Por lo demds, el soporte de piezas de traba-
jo estd acopledo, ventajosamente a través de una transmi-
sidn con cierre d¢ forma, gue permite un movimiento exial
limitado del soborte de piezas de trabaja, con un motor de
propulsién, apoyado en la viga, del sistema de propulsidn |
por escalones. Esta praopulsidn del sistema ce propulsidn
par escalones puede estar controlado por levas. Por consi-
quiente, es posible de manera sencilla mover adicicnalmen-~
te el soporte de piezas de trabajo o bien en un escalédn
sencillo de conmutacidn o bien en un escaldn doble de con-
muntacifn, cuando esto lo exijan lzs condicicnes de las
piezas de trabajo a necanizar. '

La viga inferior estructurada en forma de discoi
unida rfgidamente con la columna central, estd colocads
ventajosamente sobre un pie de baéa de caja cnvolvente coa
xial con respecto a la columna central, pudiendo estar es-
tructurada la via inferior como cubeta colectora de virutag
gue eventualmente estd unida con un canal de evacuacidn de
virutas. También puede pensarse en prever en la cubeta co-
lectora de virutas un empujedor de virutas giratorio, cue
astd acoplzco con el soporte de piezas ce trabajo.

En los dibujos se representan ejemplos de realid
zacibn del objeto del invento. En ellos:

La figura 1 muestra una méquina automdtica de
transferencia de gcuerdo con el invento en una vista en al
zado lateral, parcialmente en seccidn axialj

, '

La figura 2 muestra la mdquina automitica de

transferencia segdn la figura 1 en una vista desde arriba,

percialmente sn seccidn.
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La figura 3 muestra la miguina autcomdtica de
transferencia de acusrds con la figura 1 cen representacids
de un arco con una unidad de mecanizacién apoyada de modo
basculable en una vista en alzadoc lateral y en una repre-—
sentacidn parcialj

La figura 4 muestra el soporte de piezas de tra-
bajo de la miquina automdtica de transferencia de acuerdu
con la figura 1 en la seccifin axial en una vista en alzado
lateral;

La figura 5 muestra la méquina automdtica de
transferencia de acuerdo con la figura 1 en la ssccidn lon-
gitudinal en una vista en alzado lateral con supresidn de
algunas partes y plezasy ¥

La figura 6 muestra una mdguina automitica de
transferencia de acuerco con el invsnta en una forma de
realizacidn modificada, en una vista en alzado lateral.

La miquina automitica de transferencia represen-~
tada en las éiguras tiene en las dos formas de realizacién
representadas (figuras 1, 6) un pié de base c¢e caja envol-
vente 1, que estd aplanado lateralmente en 2 junto al lado
de manipulacifn, y estd estructurado con una parte de pe-
destal 3 central, a modo de columna, dispuesta de modo cen=-
trado. Con la parte de pedestal 3 estd unida rigidamente
mediante tornilleos 5 (figura 5) una viga inferior coaxial
4 a modo de disco,con la que a su vez estd atornillada y
rigidizada una columna central vertical 6, también coaxial,
Sobre la columna central 6 estd colocada en el lado axtre-
mo una seqgunda viga 7 también a modo de disce, que estd fi-

jada rigidamente de modo coaxial sobre la columna central 6

mediante espigas de ajuste 8 y tornillos no representados.
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Entre las dos vigas 4, 5 estd apecyado de modo capaz de gi-

rar sobre la columna central cilindrica 6 un soporte de pie;
zas de trabajo 9 a modo de anillo, estructurado en forma de
un tambor, que lleva junto a su superficie periférica exte=|
rior dispositivos de sujecidn 10 accionados por medios hi-
drdulicos, en los cuales se pueden sujetar por 11 piezas de
trabajo indicadas de una manera esquemiticz, por ejemplo,
adaptadores. Los dispositivos de sujecidn 10 estin dispues-
tos uniformemente repartidos por ls periferia del soporte
de piezas de trabajo 9; su &ngulo de graduacifn se encuen=
tra en una relzciln fija con respecto al escaldn de conmutad
cidén del soporte de piezas de trabajo 9.

Junto a los nuestos de mecanizacidn individuales
I, 11, III, dispuastos repartidos alrededor cel eje de la
columna central 6, estdn presentes unidades de mecanizacién
asociadas con los procesos de mecanizacidn individuales, de
las cuales unidades se representan en la figura 1 tres uni=-
dades para perfcracidn o taladrado 12, que también pueden
ser utilizadas para roscar o tornear. Cada una de estesuni-
dades de mecanizacidn 12 tiene un manguito de husillo 14
apoyado de manera Gesolazable en un cesquillo cilindrico 13,
en el cual estéd apoyado de modo capaz de girar un husillo
de trabajo 16 propulsado sor un motor de sropulsién 15 a
través de una correa trapezoidal, el cual husillo soporta
un Gtil indicado en 17, €1 avance del manguito de husillo
14 se efectda mediante un equipo de avance de la unidad do
mecanizacifn 12, por ejemplo hidrdulico, que no estd repre-
sentado en particular, En la viga superior 7 y en la viga

inferior 4 estdn formadas en la zona de los puestos ds tra=-

bsjo I, 11, 111 unas perforaciones axiales pasantes 17, 18,
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en las cuales estd encajada en cada caso del modo qus puedd
verse en la figura 1 una unidad de mecanizacidn 12 con su
casquillo cilindrice 13. Las unidades de mecanizacién 12
ostdn fijadas y centradas mediante una brida 19 en las dos
vigas 4, 7; la direccifn axial de sus husillos 16 discurze |
paralelamente al eje de la columna central 6,

Ademis, en la zona del pussto de trabajo I la vi-
ga superier 7 y la viga inferior 4 estdn unidas entre si
mediante un arco rigido 206 dimensionalmente estable, que
estd embridade en la periferia exterior de la viga superioy
7 y se apoya contra la viga inferior 4, con la gue estd |
atornillado en 21. El1 atornillamiento del arco 20 con la
viga superior 7 se representa en 22, En sl arco 20 estd
formada también una perforaciln pasante 23, en la cual es-
t4 alojado el casaquilleo cilindrico 13 de la tercera unidad
de mecanizacifn 13, que también estd fijamente atornillada
y centrada en el arco 20 por medio de su brida 19.

Los tres puestos de mecanizacién 12 existentes
en ol caso de la figura 1 en el puesto de mecanizacifn I
permiten una mecanizacibn de la pieza de trabajo 11, del
modo que puede verse en la figura, en tres direcciones di-
ferentes, pudiendo estar equlpadas las unidades de mecani-
zacidn individuales 12, con diferentes (tiles, por ejemplo
para el torneado, el roscado y la perforacién o taladrado.

La viga inferior 4 estd estructurada en la forma
de una cubeta colectora de virutas y estd unida con un ca-
nal de evacuacidn de virutas 24 que desemboca en el inte-
rior por mediec de un orificio adecuado. En el interior de

* ?
la cubeta colectora de virutas formada por la viga inferior

4 puede estar dispuesto un empujador de virutas 25, gue es-
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td unido con el soporte de piezas de trabajo 9 y gira junto
con éste, de manera tal que las virutas resultantes son in-
troducidas progresivamente en el canal de evacuacidn de vi-
rutas 24,

Por el hecho de cue las unidades de mecanizacidn |
12 fijadas a la viga inferior 4 estédn zlojadas del mado re-
npresentado en la figura 1 solamente con su casquillo 13 en
una perforacibn pasante 18, que estd cerrada per la brida
19 contra el espacio interior de la viga 4 estructurada co-
mo cubeta de evacuacidn de virutas, se logra que las partes
de propulsibn y de control asi como también el motor de pro
nulsifn 15 y el manguito de husillo 14 con el dispositivo
elevador adecuado, se encusntran fuera de la zona de influe$
cia de las virutas y también de los agentes refrigerantes
y lubricantes para laos procemos de m=canizacidn. E1 ajuste
de las unidades de mecanizacidn puede ser llevado a cabo de
manera sencilla por el operario de manipulacién, sin gque
pueda aparecer ningdn perjucio por accidn de agentes refri-
gerantes y lubricantes,

Mientras gue en el caso de la forma de realizacidy
representada en la figura 1 de la nueva méquina.automética
de transferencia el eje de husillo c¢e la unidad de mecaniza
cibn 12 sostenida en el arco 20 se encuentra en un plana hg
rizontal, es decir discurre en &ngulo recto con respecto al
eje de husillo de lzs otras dos unidades de mecanizacién 12
situadas en las vigas 4, 7, en el caso de la mecanizacifn
de piezas de trabajo 11 adecuadamente estructuradas, en ca=-
8a necesario, un eje de husillo puede ser orientado tambidn
de manera tal que resulte una diferente asociacidn angular

mltua do los cjes de husillos de las unidades de mecaniza-
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cidén 12 individuales. Esto se representa con ayuda de la fi
gura 3, en donde en el pussto de trzbajo I estd atornillado
a las dos vigas 4, 7 un arco 20a, qus tiene una parte de
apoyo 27 guiada desplazablemente en una giia de rendija 26!
la cual puede sei hecha bascular mediante un dispositivo
de ajuste indicado en 28 y puede ser detenida en su corres—|
pondiente posicidén. En una correspondiente perforacidn pa-
sante de la pieza de apoyo 27 estd insertado el casquilloh
13 de la unidad de mescanizacidn 12 asociada, la cual esté
fijada y centrada en la pieza de apoyo 27 mediante su briﬁ
da 19. En 12a se representa de lfnea interrumpida en la fi-
gura 3 una unidad de mecanizacidn bzsculada de este mado en
452 con respecto a la horizontal. La unidad de mecanizaciﬁn
12 pusde sstar dispuesta también de modo desnlazable juntﬁ
al arco 20a.

Junte a puestos de trabajo individuales, tal como
se representa en la forma de realizacidn segln la figura 6,

se pucden insertar sntre las dos vigas 4, 7 también otras

unidades de mscanizacidn, en lugar de las unidades de meca-

nizacidn 12 gue sirven para la p:rforacibn o taladrado, el
roscado, el torneasdo, etc. En 30 se reprssenta un zquipo de
impacto colocado sobre la viga inferior 4, cue permite, por
ejemplo mediante un Gtil raspador, producir un acanalamien-
to longitudinal en una perforacibn de unz pieza de trabajo,
mientras que en Slﬂse representa un cabezal refrentader,
colocado también sobre la viga inferior 4, cuyo esguipo de
accionamiento asociado no se rtepresenta en particular.:

El soporte de piezas de trabajo, de forma anulaj

(figura 4) estd apoyado de modo capsz de girar sobre la co-

lumna central cilfndrica 6 y de modo limitadamente desplaza+
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ble on sentido axial entre la viga inferior y la viga supe-
rior 4 y respectivamente 7. Este estf atornillado junto a
su superficie frontal inferior con un anillo 33 coaxial

con dentado frontal que forma un fArimer equipo de enclava-
miento, cuyo dentado frontal 34 nucde ser llevado a engrane
con un correspondiente dentado frontal de un anillo 33 pro-
visto de dentada frontal, estacionario, coaxial, que forma
un segundo equipo de enclavamiento, el cual anillo estd
atornillado con la columna central 6, Los dos dentados fro
tales 34 pueden ser llevadosa y fuera de engrane mediante
un dispositivo de ajuste, que tiene por lo menns dos muto-':
res elevadores 36, dispuestos simétricamente con respecto
al eje central de la columna central 6, que se asientan co=-
bre la viga superior 7, uno de los cuales motores se repre-
senta 'en la figura 4. El motor elevador 36 tiene un ancla
de traccién 37, que estd unida rigidamente con una pieza

de horquilla 38 en forma de U, la cual estd guiada de modo
rectilfneo de manera incapaz de girar mediante una espiga
3% en la viga superior 7 y lleva juntc a su zla infesriocr un
rodillo 40 apoyado de modo capaz de girar. Lz pieza de hor-
gquilla 38 so aplica alrededor de unz rucda de aropulsidn
41 atornillada rigidamente con ol socporte de piczas de tra=-
bajo 9 y con dentedo recto, cue sobresale radizlmente sobre
aquel, del modo cue se puede ver en la figura 4.

S5i los motores elevadores hidrdulicos 36 del dispo-
sitivo de ajuste son cargados con medio a presidén, levantan
a través del ancla de traccidn 37 a las piezas de horguilla
38 y a los rodillos 4G, asi como la rueda dentada de pro-
pulsién 41 al soporte de piezas de trzbajo 9, con lo cual

los dos dentados frontales 34 guedan fucra de engrane y el
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soperte de piezas de trabajo se vuelve susceptihle de gi-
rar libremente. Los rodillos 40 permiten en este caso una
rotacifn ficilmente realizable. Este movimiento de rotacidp
se efectda mediante un sistema de brcpulsién por escalongsy-
que contiene un motor por escalones 42 colocado sobre la
viga superior 7, cuyo arbol 43 coopera con la rueda dentéd&
de propulsidn 41 a-través de un pifidn 44 también provisto
de dentado recto y guz se encuentra en engrane con la rus-
da dentada de propulsién 41. Como consecuencia del dentade
roecto del pifidn 44 y de la rueda dentada de propulsidn 41,
el soporte de piezas de trzbajo 9 puede realizar el movi-
miento axial ya explicado, generado por los motores elevé—
dores 36 sin ser obstaculizado por g)l sistema.de propul-
sifn escalonada.

Sobre el &rbol 43 del motor escalonado 42 se asien
ta un disco de levas 45, que coopera ceon interruptores de
fin de carrera 46 Tijos para =21 moter por escalones 42, El
disco de levas 45 estd estructurado de manera tal gue el
motor por escalones 42 realiza un nlmero de reveluciones
correspondiente a un escaldn de conmutacidn, antes de ser
desconocetado de nuevo. La rotacidn angular del soporte de
piezas de trabajo 9, producido de este modo por el metor
por escalones 42, no necesita corresponder exactamente a
la graduacidn de divisidn anqular eétre puestos de mecanid
zacién contiguos; es suficiente una aproximacidn a este vad
lor ya gue los dentados frontales 34 son autocentradores,
de manera que al hacer descender el soporte de piezas de
trabajo 9 mediante los dentados frontzles 24 que engranan

entre si, se efectla una alineacidn exacta con estrechas
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enclavado con la columna central 6 durante el procese de
mecanizacifne. El control del movimiento de elevacidén de los
motores elevadores 36 se efectlla por lo demfs en cada caso
mediante un interruptor de fin de carrera 47 fijo, cue pue-
de ser accionado’ por una leva de control 48 unida con el an

cla de traccifn 37.

Los dispositivos de sujecidn 10 dispuestos junto
a la superficie periférica exterior del soporte de niezas
de trabajo 9, deo forma anular, estdn cstructurados, en la
forma de realizacidn representadz de la maquina automitica
de transfersncia, en forma de manguito portaﬁtileé de dos
mordazas accionado oor medioshidrdulicos. E1 accionamiento
se efectla mediante cilindros hidrdulicos 49 dispuestos en
el soporte de piezas de trabajo 9, uno de los cueles cilin-
dros se representa en la figura 4. La aportacidn del mecdio
a presidn a los cilindros hidrdulicos 49 se efectda & travdq
do canales hidrdulicos 50, que estdn formados en lz columna
central 6 y estdn unidos con los cilindros hidrdulico 49
mediante ranuras de control 51 y canales 52 del soporte de
niezas de trzbajo, gue se cxtiendan alrededor ce aguella.
El soporte de piezas de trabgjo 9 estd por lo cemds hermeti-
zado con respecto al mecdio mediznte anillos de hermetizacidn
53 contra la superficie periférica de la columns central 6,
nroduciendo los anillas de hermctizacidn 53 tambidn una her-
metizacidn entre los canales individuales 52 para el medio,

Con el fin de disminuir el grado de carga sobre los anillos

itil durante el movimiento de conmutzcidn del soporte de pig|
zas de trabajo 9 se disminuye la presidn del medio a presidn

Hue carga'los dispositivos de sujecidn hidriulicos 10. Esto
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puede realizarse sin peligro, dado que durante el movimian-
to de basculacidn del soporte de piezas de trabajo 9 las
piezas de trabajo ya no est4n en aplicacifn con los Gtiles
de las unidades de mecanizacifn 12.

En la'méquina sutomédtica de transferencia descri#
|

ta,la columna central 6 es el bastidor de miguina soportan-

te propiamenfe dicho, que garantiza la estzhilidad la es-

ne solamente la misidn de producir la necesaria resisten014
mecdnica de la columna central rigida 6 y por consiguiente
de toda la miguina. De este modo resulta un modo construc=
tivo ligero de alta estabilidad con ficil accesibilidad de
las piezas de trabajo y de los (tiles., En efecto a diferen-
cia de’las candiciones gue se presentan por ejemplo en una

maquina con mesa de conmutacidn con un basiidor de soporte
a mcdo?de caja, sobre el gus estd apoyada de manera capaz
de girar lz mesa de csnmutacidn y con otras piezas de arma-
z6n a modo de caja orientadas radialmente hacia el exterior
en la nusva miquina automdtica de transferencia el acceso

a las piezas de trabajo y a los‘étiles no es obstaculizado
por ninguna pieza de armazdn.

Dado que la columna central 6 forma el bastidor
de scporte de la mégquina preopiesmente dicho, ssbre el cual
estd apoyado ds manera capaz de girar el soparte de piezas
de trabajo 9, son posibles también formas de realizacidn
de la méquina automitica de transferencia en las cuales la
columna central estd dispuesta horizontalmente y estd apo~
yada sobre el suelo a ambos lados mediante las vigas 4 y 7.

Las vigas 4 y 7 estén estructuradas en este caso por cjempl

en forma de vigas triangulares. Apoyan a la columna central

4

[




10

15

20

25

30

40046

Hoja ntm. 16

6 junto a los dos extremos de columna con el soporte de
piezas de trabajo 9 dispuesto entre ellas, y apayado de ma
nera capaz de girar en la columna central 6, con lo cual
resulta una sobresalicnte estabilidad de toda la méquina,
mientras que se'ccnserva la ventaja de la facil accesibili-
dad, no obstaculizada, de las unidades de mecanizacidn y
de las piezas de trabajo.

Mientras que en el ejemplo de realizecidn descri-
to ol soporte de piezas de trabajo 9 es cembiado de conmu-
tacidn mediante el motor por escalones 42 en general sélo
en un escaldn de conmutacidén, dependiendo del correspon-
diente empleo para la miquina automitica de transferencia
se puede realizar la disposicifn también sin necesidad de
tomar ninguna otra medida, de manera tal gque se lleve a
cabo un cambio de conmutacibén en dos escalones, es decir
una denominada conmutacidn doble. Esto puede lograrse de
manera sencilla mediante cambio adocuaco del disco de le-
vas 45. No se necesita en este caso una manipulacidn en 1la

miquina automitica de transferencia propiamente dicha.

REIVINDICACIBNES

Los puntos de invencifn propia y nueva que se
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presentan para que sean objeto de esta solicitud de paten-
te de Invencién en Espafia, por VEINTE afios, son las qus se
recogsn en las reivindicaciones siguientes:

12 ,— Maquina autom&tica de transferencia con mo+
vimiento de alimentacifn en_forma.circular para las piezas
de trabajo gque han de ser mecanizadas de modo sucesivo en
puestos de mecanizacifn individuales mediante Unidadeq de
mecanizacidn, con una columna central fija al bastidor de
soporte, a la cual estdn ancladas las unidades de mecaniza+
cibén y estén dispuestas con un soporte de piezas de traba-
jo, susceptible de ser cambiado de conmutacidn escalonada~
mente por un sistema de propulsién escalonado y apoyado de
modo cépaz de girar coéxialmente con respecto a la columna
central, sobre los dispossitivos de sujecidn para las pie~
zas de trabajo, y la cual es susceptible de ser enclavadas
rigidamente de modo incapaz de girar'en las posiciones co-
rrespondientes a los puestos de mecanizacidén individuales,
caracterizada porque los dispositivos de sujecidn (18) pard
las piezas de trabajo (l1) estén dispuestos junto a la su-
perficie periférica exterior del soporte de piezas de tra-
bajo (9) de forma anular estructurado en la forma de un
tambor, y el soporte de piezas de trabajo (9) de forma anu-
lar estd apoyado de manera capaz de girar sobre la columna
central (6) que forma los bastidores de miguina soportantes
propiamente dichos, entre dos vigas (4, 7) coaxiales unidas
rigidamente con la columna central (6), junto a las cuales
vigas estdn apoyadas en la zona de los puestos de mecaniza=-
cifn individuales (I, II, III) unas unidades de mecaniza=
cién (12, 30, 31). '

- 28,= Miquina-automdtica-de transferencia segdn
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la reivindicacibn 12, caracterizada porgue las dos vigas
(4, 7) estdn unidas entre si en la zona de puestos de tra-
bajo individuales mediante arcos rigidos (20, 20a), en los
cualss sstén apoyadas unidades de mecanizacidn (12).
3§.—‘Néquina automdtica de transferencia segdn
la reivindicacifn 28, caracterizsda porque al menos una uni
dad de mecanizacidn (12) estd apoyada de modo capaz de bas-
cular alrededor de un eje horizontal o dispuesta de modo .
desplazable en su arco {20a).

42 ,m Miguina automdtica de transferencia segdn
las reivindicaciones 12 § 28, caracterizada porque en puzs-
tos de mecanizecidn individuales las unidades de mecaniza-
cibén (12) que atraviesan las vigas (4, 7) estdn insertadas
en perforaciones pasantes (17, 18 & 23) de las vigas (4, )
o del arco (20).

58,- Miquina automdtica de transferencia segin
una cualquiera de las dSrecedentes reivindicaciones, caracte
rizada porque sl soporte de piezas des trabajo (9), de forma
anular, estd apoyado de modo axialmente desplazable de mane+
ra limitada sobre la columna central (6), y =2n la zona ce
una superficis frontal lleva un primer equino de enclavamiep
to (33), el cual puede ser llevado a anlicacién contra la
columna central (6) mediante un movimiento axial correspon-
diente del soporte (9) de piezas de trezbajo, producido por

un dispositivo de ajuste, con un segundo equipc de enclava-

enclavamiento rfgido del soporte (9) de piezas de trabajo.
68.~ Mdguina automitica de transferencia segdn
la reivindicacifn 58, caracterizada porque el dispositivo

de ajuste tiene por lo menos un motor elevador (36) apoyado
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sobre una de las vigas (4, 7), 21 cual puede ser acaplaao
con cierre de forma en dirsccidn axial con el saporte (9)
de piezas ds trabajo, de forma anular.

78 .~ MAquina automdtica de transferencia segin
la reivindicacidn 58, carscferizada porgue los equipos ds.
enclavamiento estén formados por dos dentados frontales
(34) cooperantes, de los cuales el dentado frontal ESta—"I
cionario estd estructurado junto a un anillo dentado (35\
rigidamente unido con la columna central (6)

88.~ Méquina automftica de transferencia segdn
la reivindicaciln 52, caracterizada porque el soporte (9)
de piezas de trabajo, de forma anular, estd acoplado a
travds de una transmisifn con cierre de forma (41,44), que
permite un movimisnto axial limitado del scporte (9) de
piezas de trabajo, con un mgtor de propulsién (42) del
sistema de propulsién escalonadao, apoyado en una de las
vigas (4, 7).

98,- Méquina automdtica de transferencia seqgdn
la reivindicacidn 82,caracterizada porgue el motor de pro-
pulsidn (42) del sistema de prépulsién escalonada, es go-
bernado por levas. i

102,.~ Maquina automdtica de transferencia segdn ung
cualguiera de las precedentes reivipdicaciones, caracteri-
zada porgue la viga inferior (4)restructurada con forma de
isco, unida rigidamente con la columna central (6) esté
colocada sobre un pié de base de caja envalvente (1) coai
xla1 con respecto a la columna central (6).
118« Miquina automitica de trensferenc1a segun lq

re1v1nd16301on 1ge, caracterlzada porque la v1ga 1nfar10r
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cual estd unida eventualmente con un canzl de @vacuacidn
de virutas (24).

122,~ Miquina automitica de transferencia segdn
la reivindicacidn 112, caracterizzda porque en la cubsta
colectora de virutas estd dispuesto un empujador de virue-
tas (25) que gira junto con sl soporte (9) de piezas de
trabajo. ‘ l.

132.- Méquina automftica do transferencia segln
una cualguiera de las precedontes reivindiczaciones, carac~
terizada porque los dispositivos de sujecidén (10) para las
piezas de trabajo (ll1) son szccionzdos por medios hidriuli-
cos y porque la carga con medio de oresidn de los disposi-
tivos de sujecidn (10) se efectla a través de canales
(503 52) en la columna central (&) y en el soporte (9) de
piezas de tralsjo colocadc de modo hermetizado sobre la co=-
lumna central (6), los cuales estdn unidos de modo hermeti-
zado entre si mediante ranuras de control (51) en la zona
de la superficie periférica exterior de la columna central
(6). |

142,~ M4quina automdtica de transferencia segln
la reivindicaciln 132, caracterizada porque la presién del
medio de prcsién que carga a los dispositivos de sujecidn
(10) durante el movimiento de conmutacidn del soporte (9)
de piezas de trazbajo es reducida con respecto a la presidn

de trabajo cuando estd enclavado el soporte (9) de piezas

152.~ Méquina automitica de transferencia segdn
una cualquiera de las precedentes reivindicaciones, caracte-
rizada porque la columna central (6) estd dispuesta en posi-

cifn horizontal y estd apoyada por los extremos mediante lag
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vigas (4, 7) sobre la superficie de colocacidn.

162,- Miguina automédtica de transferencia segin
la reivindicacibn 152, caracterizada porque las vigas (4,
7) estén estructuradas como vigas trianqulares.

172,~ Miquina automitica de transferencia con mo-
vimiento de alimentacidn en férma circular para piezas de
trabajo gues han de sartmecanizadas.

Tal y como se ha descrito en la Memoria gue ante-
cede, representado en los dibujos que se acompafian y para
los fines que se han especificadé.

Esta Memoria consta de veintiupna hojas escritas

a méquina por una sola cara.

Madrid, 19 MAY1976
p'AC

Abcife de' iiuswr
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