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P A T E N T E  JE I N V E N C I O N  

por VEINTE aSoa

solicitada en EspaSa a favor de S.A. dea AncienB Etablisse- 
ments PAUL WTn, de nacionalidad luxemburguesa, domicilia­
da en 32, rus d*Alance, íuxemburgo, G.B. de Luxemburgo, por 
"Perfeccionamientos en las máquinas de perforación de piqqa 
rae de hornos de cuba", con prioridad de las solicitudes lu 
xemburgueaas 74*398, de focha 20 febrero 1976, y 76-343 de 
fecha 8 diciembre 1976.

MBMORIA nî CHIPTIVA

La presente invención se refiere a una máquina de 
perforación de piqueras de hornea de cuba y en particular 
de altos hornos. -------------------- --------

5. Se sabe que la evolución actual de loe altos hornos
consiste en realisar unas unidades cada vos más importantes 
y trabajar a presiones sienpre crecientes en el tragante.
Una de las consecuencias de esta tendencia es la utilización 
de materiales cada ves más duros destinados a tapar las pi­

l o .  quaras, mientras que las exigencias de la producción y el
alargamiento de las piqueras implican una perforación rápida



d* las piquarao. Ccnviane per tanto disponer do aáquinaa 
da rciforoolón robustas y simples que permitan aplicar y 
transmitir esfuerzos importantes# particulsarmsnta da pre­
sión sobre lae barramlcntae da parforacián. — - —

isl incremento dal ñámelo da plqueraa y otros eqûL 
pea naosearioe para ai buen funcionamiento y para al antra- 
tejimiento da loa altea humos, talaa como las plataformas 
da trabajo# reducán al aapaeic disponible alradador dal 
boma y oonviana por tanto tonaría en cuanta an la concep­
ción da la máquina, a fin da evitar Movimientos que exijan 
no espacio libre impártante, las cKMgaeionaa punrasantc gao- 
mótricaa, particulamsnta la necesidad do podar retirar la 
o las berramiantaa da parfbracî  ain tocar al canal da co­
lada complican aón máe loa problema# .'planteado# a loa cons­
tructores da dichas máquinas* - - - - - - - - - - - - - - -

.En laa máquinas da perforación aonoeidaa gonerai- 
mento utilizadas, la perneta en posición operativa dal aopor- 
te sobre al oual de aliña la herramienta da perforación im­
plica ganaralawmte un desplazamiento dal soporte an un plano 
aproximadamente horizontal bauta encima dal canal da colada 
y a continuación tm dacplatstaalonto vertical, por ejemplo, 
por plvotamiento, para descender el soporta en la posición 
da trabajo seguido de un enolsmwBiento mecánico dal soporta 
en ceta posición de trabajo. La retirada dal soporta bada 
una posición do repoco implica cvldantementa loa mismo# mo-
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viaiectoe en ai crden inverso* Batee movimientos compuestos 
son nace sarioa a causa del hecho de que la naris del sopor­
te que lleva la herramienta da perforación debe descender 
relativamente bajo en el canal de colada y ee preciso, a 

5* toda costa, evitar topar con los bordes del oanal de colada
tanto casado tiene lagar la puesta en posición de trabajo 
de la herramienta de perforación, como cuando tiene lugar la 
retirada* los mecanismos de desplazamiento del soporte, ya 
complicados en ai para poder efectuar estos movimientos, ea- 

10. táa aón más embrollados por unos mecanismos auxiliares da re­
gulación continua para regalar el ángulo de ataque dal sopor­
te asi como lao posiciones horizontal y vertical del soporte* 
Todos estos mecanismos da regulación y de desplazamiento ss 
obtienen en general a expensas de la rigidez del conjunto 

1$, de la máquina, lo que no corresponde a laa exigencias actua­
les* - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

Además, loe sodios do desplazamiento del soporte 
aoí como loa medios para accionar la herramienta de trabajo 
están en general eenatitnidoa por unos motores hidráulicos 

ge, o neumáticos y, a este efecto, está previste una serio da
tubos flexibles para conducir el fluido motor entre loa di­
ferentes órganos y piezas móviles. Betos tubos flexibles, 
que sean generalmente de caucho, constituyen un volumen mo­
lesto y presentan además un peligro permanente do accidentes,

25. teniendo en cuenta el hacho do que penden por encima del canal
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de calada cuando tienen lagar al funcionemiento, ee decir 
en mí panto a temperatura muy elevada#

HA objeto de la presenta invención ee el de pre­
ver una máquina de perforación de piqueras que permita ra- 

3* ducir considerablemente, sino eliminar, lee Inconvenientes
antee mencionadce y en particular proporcionar ana máquina 
de perforación que pueda aer llevada e le posición de traba­
jo por movimientoe a la vea eiaplce y peecieoe y que* por 
ello, permita una ccnetrucoián ebaple, nCgida y baja y pera 

0̂. la cual ea pueda, en funoiÓh del espacio dieyonible alrede­
dor del borne, elegir arbitrariamente la posición de retira­
da que ee desee nacer ocupar el coparte pePtabarraalante, 
así cono la trayectoria del movimiento per la cual ee condu­
cido# - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

13# A fin de alcanzar el objetivo que ee be fijado,
la pxasonto Invención prevá une máquina de perforación de 
piqueras do un homo de cuba, en particular de un alte hor­
no, que comprende ua soporte portaherraaianta diapueato en 
el extremo libre de tas brazo cuyo otro extreme está sopor-

20. tado por un montante, un diepoeitivo de erraetre con gato
hidráulico pera hucer pivetar el brazo y el soporte alrede­
dor del montante desde una posición de trabajo hacia una 
posición de retirada y viceversa, caracterizada porque el 
eje longitudinal de dicho montante está inclinado con res-



poeto a la vertical* porque el gato hidráulico está provis­
to de medios para limitar su extensión, de medica de ajuste 
para hacer corresponder la posición de extensión limite así 
fijada con la posición da trabajo deseada del suporta y de 
medica para mantener la presión del fluido hidráulico en 
dicha posición de extensión límite durante la operación de 
perforación*

3o acuerdo con un modo de realización ventajóme, 
el brazo eatá constituido por un bramo espertante Unico con 
el cual el soparte pertaharramieata forma un ángulo prede­
terminado* No está previata articulación entre el soporte 
portaherremienta y al brazo sino una fijación rígida y ajus- 
table. Rato permite una construcción particularmente eóli* 
da que resiste bien las vibraciones engendradas cuando tiene 
lugar la perforación. - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

De acuerdo con una realización ventajosa, el flui­
do hidráulico o neumático para accionar la herramienta de 
trabajo es conducido por una tubería rígida constituida 
por varias ramas que pueden pivotar en un plano la una con 
respecto a la otra gracias a unas articulaciones rotativas 
que unen loa extremos adyacentes de dos ramas caneeeutivaa, 
o per osos conductos flexibles gavclladoe sobre una o va­
rias bobinas. - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -
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ütraa ventajas y caractaríuticaa 'resaltará! majar 
da la decoripoión detallada da algunos aodoe da raalizaciá! 
descritca a continuación, a titula 3o liaitetive, coa refe­
rencia a lea planoe, en lea cuales! - — *.<****. — — <**.*..*

5. la figura 1 muestra eaqueaaiticaaentc una vi ata aa
aacci&í vertical da una parte da un alta homo q̂ e coaprenda 
una piqueara y un cmml da calada y una aéqaiaa da atinada a 
perforar la jiquera; - — — —

la flacura 2 aa ana vi ata andloga a la da la figura i 
10. can una inclinación diferenta ÓML atentante alrededor dal cual

pivote #1 soporte!

lee figuras 3 a 5 auactraa viataa laterales da la 
máquina da perforación coa difereatoa ineliaacionaa dal 
tanta! - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

1 .̂ laa figuras 6 a 8 auaatraa* aaquaadticaaanta , un
primar modo da realisaoi&t que peralta cambiar la altura da 
fijación dal soporta coa raspaste al brazo!

la figura 9 nuestra caqueaáticaaenta diferentes p& 
sloionsa en altura da la bsrramianta da parforaoiÓn qpa eo- 

ZO. rmaponden a laa poslolonss dal soporte an laa figuras 6 a 8!

la figura 10 muestra un segunde modo da realiza­
ción para cambiar la altura da fijación del soporto con ro&



pacto  a l  tra z o ;

la figura 11 nuestra e equeaátlcásente un tercer me­
go de realizadán para osablar la altura de fijación del so­
porte con respecte al brazo; - - - - - - - - - - - - - - - -

5. la figura 12 mué otra la herramienta de perforación
en diferentes inciinaoî meo con respecto a la pared del hor­
no; - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

lea figuras 11 a 1$ muestran esquemáticamente un 
primer modo da realización que permite cambiar la inclína­

lo. ción del aspearte de acuerdo con la figura 12; - - - - - - -

las figuras 16 a 19 muestran esquemáticamente loa 
detalles de un segundo modo de realización para cambiar la 
inclinación del soporte de acuerdo con la figura 12; - — —

las figuras 20 y 21 muestran esquemáticamente 
1$. unas secciones longitudinales de dos modos de realización

del mando hidráulico utilizado pera el desplazamiento del 
brazo; - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

las figuras 22 a 2$ muestran unas eeeoionea longi 
tudlmalee de diferentes modos da realización del mando hi— 

20. dráalieo con gato invertido; - -- -- -- -- -- -- --

la figura 26 muestra un primar modo da realización 
de los conductos de alimentación de la perforadora con fluí-



do hidráulico o neumático;

la figura 2? oueotra una sencida a traváe de une 
de lea artiouleeionoe utilizadas pare loa conductos mostra­
dos en la figura 26; - —

las figuras 28 a 10 snostraa aeccianes tt*aaaver- 
K&lea a traváe de diferentes variantes de los conductos de 
olimentaeián; -

lae figures 31 a 33 muestren unas bobines de 
arrollamiento de oonductoa flexibles de traída de fluido hi­
dráulico o iMMHsátieo para diferentes poaioicnee de la imdra- 
miMíta de trabajo con reapeoto al aoporte; - - - - - - - -

la figura 34 maeetra un paso rotativo para la 
traída del fluido hidráulico o neumático a traváa del ndoieo 
de la bobina; - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

la figura 3$ muestra una aeocián vertical a tra- 
váe del montante alrededor del cual pivote el brazo* - - -

En la deecripciáa que sigue, han sido utilizados 
n&aeroa de referencia idénticos para loe miemos elementos 
que aparecen en las diferentes figuras*

be ha representado en i (ver figuras i y 2) la 
pared exterior de mi alto homo y en 3 el revestimiento re­
fractarle del alto homo. r=e notará que, osgán la ̂ nden-



da actual* cata revestimiento as caía grueso en la proximi— 
dad da la piquera que está designada par 5. Esta piquera 5 

desemboca per encima de un canal de colada 7 que está deli­
mitado por unas paredes laterales 9# - —

La máquina de perforar las piqueras está esencial­
mente constituida per un soporta 11 aobre el c ial pueda dea- 
lizar una perforadora 13 Mnida a una herramienta de perfora­
ción o barrena 15* L1 coporte es a an vez solidario de un 
braco 17 (ver figuras 3-5) soportado por un mentante 19 que 
le sirve de pivote# Está previsto un mecanismo de arrastro, 
no representado en las figuras 1-5, para hacer girar d  mon­
tante alrededor de su eje longitudinal y deaplazar asi el 
brazo 17 y el cogerte 1 1 o bien en un plano horizontal, o 
bien en un plano inclinado, desde una posición de retirada 
hacia una posición de trabajo y viceversa. - -- -- -- -

El montante 19 está ventajosamente fijado en un 
sácalo de hoaaigón 21 y está, segán una de las caraoteris- 
tlcas esenciales de la presente invención, inopinado coa 
respecto a la vertical en dirección al alto homo tal como 
lo indican los ángulos c¿ y ^ en las figuras i y 2. Esta 
Inclinación del mentante 19 permite, en ¿articular, un des­
plazamiento del soporte 11 en un plano inclinado, lo que 
quiere decir qpe a medida que al soporte ea retirado de la 
posición de trabajo, es elevado y  viceversa cuando elsoporte



es llevado hacia la posición de tx abaje o o eicmltóneemente 
bajado on dircoeión al canal da colada 7 hasta que la barre­
na 1$ sotó en alineación con el orificio 9 que ce doces 
perforar. — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — —

la presento invención peralte per oondgmlente 
llevar el soporte 11 a la posición de trabaje y retirarlo 
per un movimiento dnico Mientras que aegdn al astado de la 
tóenioa actual el aoporte ce doeplazado, en principio# en 
un glano aproximadamente horizontal órnate peor encima del ca­
nal de colada y bajado a oontiimaelán en dirección a date 
por un MWiaiento auxiliar vertical, lo que implica des rne- 
canisnoe de desplaaamieato indepeadientee* JE1 aowimiento 
auxiliar vertical, tanto que aaa osando tiene lugar la pues­
ta en posición de trabajo ocao cuando tiene lugar la retira­
da ee en efecto necesario a causa del bocho de que la noria 
del soporte 11 y lu barrena 15 ee hallan entre lae paredes 
9 del cañal de colada 7, le que impido un pivotaniento hori­
zontal del soporte 11 ai ee quiere evitar que el soporte o 
la barrena choquen contra lae paradas 9 del canal 7. la pre­
sente invención permite evitar este riesgo a peaar de que 
no haya aóa que un nolo Movimiento del soporte y por tanto 
un solo mecanismo de arrastro.

Mraeiaa a una oonetruooión muy baja de la *MÓyi*** 
de perforación aegdn la preuonte invención y ¿yaciaa al hecho



Re que el soporte 11 en bajado a ̂ dida que tiene lugar su 
aprcocinntRamonto hwia la piquera, la plataforma Re trabaje 
23. que ea indispensable en loe altea hornos Modernos para 
permitir la circulación Re carros auteelevadorea, no Robe 
ce:' interrumpida a nivel Re las piqueras, lo que constituye 
un punto esencial en el activo de la presente invención* -

la inclinación Ral soporto 11 con respecto a la 
horizontal determina el ángulo da inclinación Re la piquera 
9- En la figura 1 el ángulo de inclinación del montante 19 
con respecto a la vertical es igual a la inclinación del 
soporte 11 con re apeóte a la horizontal, de manera que áste 
permanece siempre en el mismo plano tal como se ha indicado 
par la flecha A cuando tiene lugar su yivotamlonte alrededor 
del mentante 19* En el modo de realización de la figura 2, 
por el contrallo, el ángulo ea diferente del ángulo do 
inclinación del soporte 11 y de la piquera $ coa reapeoto 
a la horizontal, de manera que cuando tiene lugar el piveta- 
mieato del soporte con el fin de la puesta en posición ope­
rativa o da la retirada, date es desplazado paralelamente 
a si mismo tal como ae ha ilustrado por las flechas C y D* -

Las figuras 3 a 9 ilustren esquemáticamente tros 
medoa de realización diferentes vistes en la dirección del 
canal de colada ?, las posiciones en trazos seguidos indi­
can las posiciones operativas de loa brazos 1? y del eopor—



te 11* mientras que lea posiciones en traeos diceontinuoo, 
cort̂ opooden a las poaioionce da retirada# podiendo ástaa 
estar desplazadas por ejemplo - en 120$ o en 180* de las po­
siciones de trata jo#. — — — — — — — — —

í̂n la figura 3 al acatante 19 está inclinado tíni­
camente en dirección al homo en un plano perpendicular a 
la hoja del dibuje# da manera que asta inelinaeida no apare­
ce en la figura 3 (ver figura 1 6 2). si al brezo i? pivote 
aeg&t un ángulo da 180*, el soporta 11 aa halla en la posi­
ción da trabajo y en la peeleión da retirada a 3a misma alt& 
ra# lo que no as el caso para lea posiciones internadlas* -

El mentante 19' *n la figura 4 está taabián incli­
nado en direcoidn al homo# pero además está inclinado en 
la dirección del canal da colada* El ángulo antro al braco 
1? y e l montante 19' aa pues diferente da 90* y al soporta 
11 estará, en la posición da retirada# más elevado que en 
la figura 3 * - - - - - -  — -  - -  - -  - -  - -  - -  - -  - -  -

Regdn el modo da realización da la figura 5# el 
móntente 19* está temblón indinado en dos direcciones, a 
saber contra la parad del homo y en la dirección opacata 
a la dal canal de colada 7* En cata modo da realización la 
posición de retirada del soporta 11 será mée baja que la 
do la figura 3* — — — — — — — — — — — — — — — — — — — — —

R1 usuario da una náqulna da perforación segdn



la presente invención podrá elegir entre loa modos de reali­
zación de las figuras 3-5 en función del espacio disponible 
alrededor del homo y más ̂ articuláronte del área barrida 
por el brazo 17 y el soporte ti. Seré particularmente posi­
ble elegir la altura do la posición do retirada de la ma­
quina de perforación de manera que el acoceo a la barrena, 
con el fia de au reemplazado, que debe realizarse relativa­
mente a menudo, oca féoil y que sea posible, o bien a partir 
de la plataforma de trabajo o bien desde el suelo* sin apa­
rato de elevación particular. Se podrían donde luego conce­
bir* en Rrnción de las necesidades, otrae geometrías que 
las representadas en lea figuras 3-5. - - - - - - - - - - -

Las figuras 6-8 ilustren, respectivamente § tree 
posiciones diferentes del soporte 11 con respecto al brazo 
17. Aunque el soporte 11 sea constantemente solidarle oca 
el brazo 17 en une aéquiaa de perforación eegón la presente 
invención, caté sin embargo previsto un medio ¿jara cambiar 
la altura del soporte 11, es decir la altura de la piquera 
5* Segón las figuras 6 a 8, el soporte 11 está roscado o 
atornillado en el extremo del brazo 17 y caté previsto poder 
d&ver o descender esto fijación, por ejemplo desenroscando 
y enroscando da nuevo el soporte, las poeieiomee del soporte 
11 en lee figuran 6, 7 y 6, correspondan respectivamente a 
laa alturas VI, VII y  VIH de la barrena 15 en la figure 9.
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2.1 solicitante ha conetatado que na muy raramente 
naca garla oamblar la posición y la direcciáa da la piquera y 
ee data la razón por la cual la presente invención prevó una 
fijación rígida o oamlrrígida antro al braca 17 y al soparte 

3. 11, más que una unida o articulación regulable con numerosas
posibilidades da ajusta que debería necesariamente realizarse 
a expensas de la rigidez de la máquina. -

La figura 10 ilustra otro modo A) realización para 
cambiar la altura del soporte 11. Segáa la figura 10, oetán 

10. previstas una o varias plastea intermedias 15 a roscar o ator­
nillar entre el soporte 11 y al brazo 17 foivendo parte de 
date. Estas piezas internadlas forman un ángulo determinado 
con el brazo 17 y ee puede elevar o descender el soporte 11 
desenroscando esta pieza 2$ y volvióndola o aubatituy&sdola 

15. por otra pieza intermedia con una inclinación diferente con
respecto al brazo 17. na de notar que la realización de la 
figura 10 puede ser fácilmente combinada ccm la de las figu­
ras 6 a H.

Mientras que las reallzaoionea de las figuras 6 a 
20. é y io comprenden turne uniones rígidas entre el soporte 11

y el brazo 17, si nodo de realización da la figura 11 com­
prende una unión semirrígida entre si soporta 11 y el brezo 
17. esta unión comprende esencialmente un par de placas 27 
y 29 articuladas cada una por cada uno do sus extremos roe-
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pectivamente al brazo 17 y a tma sJtaca 31 del suporte 11$ da 
minora que formen una articulación en parelelogvaao tal como 
empotra la figura 11. Para asegurar la rigidez de acta unida, 
está prevista una traviesa 33 unida a anea puntos diagonal- 

5, mente opuestos do la articulación en paralelogrsmo y cuya
longitud datenaina la altura del soporte* Con el fin de nju& 
tar en altura el soporte 11, está prevista un medio para osa 
Mar la longitud de la traviesa, como por ejemplo un filete 
de ajuste 35, lo que permite una regulación continua de la 

10+ altura del soporte 11. -
Lea figurae 12 a 19 muestran el ajuste angular del 

soporte en un plano vertical. Este ajuste permite una rota­
ción del soparte 11 en un plano vertical, a fin de cambiar 
la inclinación de la piquera y las figuras 13 a 15 muestran 

15* MR primer modo de realización, provisto por la presente in­
vención, para realizar este ajuste indicado esquemáticamen­
te por la figura 12* Por oonnlderaoiottea análogas a las re­
lativas al ajuste en altura del soporte 11 y de la barrena 
15, los medios de ajuste angular mostrados en las figuras 13 

30. a 19, son rígidos segán la presente invención, ¿ueste que
les cambios de inclinación de la piquara sólo son necesarios 
raramente y es mucho más ótil actualmente tener una cone- 
truccióa robusta, que resista las vibraciones, más que una 
construcción que permita regulaciones continuas y fáciles 

23. heehaa posibles solamente a expensas de la rigidez* - - - -



XI soporte eatd suspendido da una cásela 3? que 
es aolitiarla de un Manguito hueco 39 provisto da una brido 
43* XI manguito 39 eatA suportado por una %eza intermedio 
45 que presenta una brida 47 destinada a cooperar con la 
brida 43 del mansito 39* La pieza intermedia ce eolidaria 
de una placa 41 del braco 17* La solidar!zaeida entre el br§ 
zo 17 y el soporte 11 ae realiza a nivel de lae bridaa 43 
y 47 por medio de un collar de fijación 51. Cuando cote 
oollar $4 ee aflojado, el soporte 11 puede pivotar en un 
plano vertical alrededor del eje longitudinal del manguito 
39 y de la pieza 45* Un anillo 49 de Raterial de coeficiente 
de rozamiento elevado, como por ejemplo el conocido bajo la 
denomlnaoián comercial de "ferado", aumenta el rozamiento 
entre laa dos bridas 43 y 47 y pemito por consiguiente una 
fijación más sólida. La garganta interior del collar 51 po­
seo una sección trapezoidal destinada a cooperar con laa 
caras exteriores inclinadas de las bridas 43 y 47* Un aprie­
te del collar 54 engendra un esfuerzo axial de compresión 
considerable sobre las bridas# lo que permite una fijación
muy rígida que no puede moveros, coto tanto más dado que 
se puede insertar un anillo de rozamiento 49* - - - - - -

Para evitar que al soporte 14 bascule bajo la 
influencia de su propio peso cuando tiene lugar el afloja­
do del collar 54* y pera facilitar el ajuste angular del



soporte 11* esté prevista una unión ajuetubls entre la cón- 
aola 37 y el brazo 17* por ejemplo en forma de un váatago 
fileteado $3 articulado en la cónsola 37* por una parte* 
y mantenido* por otra parte, en el aandrilatlo de una tra­
viesa 55 unida al brazo 17- se Puedo por tanto hacer pivo— 
tar al soporte 11 por deslizamiento (controlado* por ejem­
plo* por unas tuercas de regulación a una y otra parte de 
la traviesa) del vástalo 53 en la traviesa 55 ó por otros 
medios en sí canecidos. - - - - - - - - - - - - - - - - -

Bn la figura 16 ha repraeoatad̂  el extremo del 
brazo 17 del cual es solidaria una brida 56. Una segunda 
brida 58 asociada al soporte portaberramienta no represen­
tado* o bien de manera rígida, o bien coa la intervención 
do una fijación ajuatable* tal como la representada en la 
figura 19* coopera con la brida 56 con el fin de obtener una 
fijación ajustable entre el brazo 17 y el soporte portaRerra 
mienta, la brida 58 presenta un aandrilado axial mediante el 
cual es introducido solare una extensión axial central 60 de 
la brida 56* 81 extremo do esta extensión axial 60 está pro­
visto de un fileteado a fin de recibir una tuerca de fija­
ción 62. - -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- -- ,

Las caras adyacentes opuestas de las bridas 56 y 
58 cotón* cada una, previstas do una corona do eatríao ra­
diales 64 y 66. las estrías de estas dos coronas 64 y 66



tienen unas forsaa complementarias da manara que ac intro­
ducán la ana en la otra, tal nomo oo ha representado en 
la vista a mayor eacala do la figura 18. Laa estrías ra­
diales pueden estar realizadme por frenado o por ectempa- 
do. -

La figura 17 representa eaqwaátleaaMnte una vis­
ta do cara de una de loo coronao da estrías, por ejemplo 
la corona $4 y sobre la cual ae han indicado esquemática­
mente algunas estrías. Re evidente que eatae estríae ee en­
tienden en toda la olreunferenoia da la brida. NI adaero da 
estríña ee deja a la elccoidn del constructor y puede, por 
ejea¿.lo, sor de 90, es decir que cada una de las estrías 
corresponde a un. ángulo de 4%+- — - -- -- -- -- - - -

Pma combiar la incllnaeidn del soporte porta­
herramientas es suficiente aflojar la tuerca de fijaoidn 

y hacer bascular el soporte por una rotaoldn de la brida 
$8 con respecto a la brida $6. Una rotaolán de un diente 
de la brida 58 con respecte a la brida 60 corresponde, con 
el n&aero de estríac precitado, a un cambio da inclina#! 6a 
del soporte de 48. - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

la finura del ajuste hecha pool ble per la fija­
ción de la figura 16 depende por cenciguiante del número 
de estrías de las dos bridas 64 y 66. - — - — — — — — — —



&a la figura 10 se han representado por "a* loa 
pasca angulares segón loa cuales la Inclinación del soporte 
portaherramienta 11 puede ser ajustado alrededor dol eje O, 
que ea el eje longitudinal del brego no representado en 
esta figura. El modo da realización da esta figura 19 ofre­
ce# adaat&o. la posibilidad de un ajuste continuo de la in­
clinación dol soporte 11 alrededor do un segundo eje O* q¡ue 
as diferente dei eje 0. Usté eje O* está constituido por el 
centro de articulación de una de las dos fijaciones antro 
el soporte 11 y un extremo de un braco 68 solidario de la 
brida $8. 351 extremo opuesto de este braco 68 comprende una 
traviesa 70 que puede deslizar sobre un vóatago fileteado 
72 articulado sobre el soporte 11. El deslizamiento del 
v&stago 72 an la traviesa 7b# y por consiguiente el pivo- 
tamlento del soporte 11 alrededor del eje O'# puede ser aju& 
tade y controlado por unos medios en sí conocidos, como, 
por ejemplo# unaa tuercas de regulación no representadas# 
roscadas a una y otra parte de la traviesa 70* Contraria­
mente al ajusta angular hacho posible por la fijación do 
la figura 16# el ajuste reallsablo por el conjunte de la 
traviesa 70 y del vástage 72 os continuo. Las referencias 
"b" ilustran e Esquemáticamente el pivotamiento del soporte 
11 alrededor del eje O' por dealisamiento del vástago 72 
en la traviesa 70. - -- -- -- -- -- -- -- -- --



Ra temblón pooibla remplazar al montaje aegdn 
la fisgara 19 por un montaje análogo para realizar un ajusta 
angular alradadcr del aje 0 o alrededor del aje de la otra 
fijación. - -- -- -- -- -- -- i*--*.---**. - -

El brazo 1? puede sor substituido por un brasa 
Raíce o por un doble brazo que formo con al asparte un aaud& 
paralalogramo que ea dafotma cuando fieme lugar al desplaza­
miento dal soporto 11. -

la rotación del brazo alrededor dal aja dal montê  
ta t9 se efaotda, da manara en ai conocida. por medio da un
gato hidráulico no representado. El árgano móvil y activo, 
que pueda aor el vástago ai al cilindro aw fijo, o al cili& 
dro si al vástago aa fijo# aotda direoteaeate o por medio 
da una pieza intaisaadiaria sobre al brazo a fin da provocar 
la rotación da dota alrededor del aje dal montante. - - -

El montaje da cato gato pueda sor análogo al mon­
taje previsto en la solicitud da patenta francesa a%
71 424 70. ce decir que al vdntago da pintón móvil aatáa 
directamente sobra al brame an al tipo da mlgui** tn que 
al ángulo entre la posición da trabajo y la posición da re­
tirada aa aproximadamente de 126*. En al tipo da máquina en 
que este ángulo as aproximadamente de 180*, al gato hidráu­
lico está invertido y al cilindro móvil actáa sobre una
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pieza intermedie articulada cobre al braza. - - - - - - -

Lea máquinas de perforación sogJn el estado do la 
tácnica actual comprenda, en general, un mecanlaao de oncla- 
vamiento para imnovilizar el soporte en la posición de tra- 

3. bajo# Estos mecanismos pueden estar constituido o o bien por
unos ganchos para enganchar el soporte a la pared del homo, 
o bien por unco topes para bloquear el mecanismo de despla­
zamiento del soporte, per ejemplo el brazo en una posición 
determinada. La presente invención no provó enelevamionte 
mecánico en la posición de trabajo, lo que simplifica nón 
mée la máquina de pex-foración. - -- -- -- -- -- -- --

A fin de inmovilizar el soporte 11 en una posición 
bien determinada cuando tiene lugar la perforación de la pi­
quera, la pro oente invención pravá desplazar el pistón del 

15, gato hidráulico que accione el brazo hasta una posición pro­
determinada, per ejemplo al final de su carrera, y mantener 
la presión del fluido hidráulico en esta posición. En preci­
so evidentemente que los movigdentea y las longitudes de loa 
diferentes elementos cotón coordinados de manera que la posti­

go* eión elegida, per ejemplo de final do carrera del pistón hi­
dráulico, corresponda a la posición de trabajo deseada del 
coporte 11. Este podrá efectuarse con la ayuda de los monta­
jes descritos más adelante



La# figuras 20 y 21 aneatran doe modos da reall- 
zaoián en loa amalea al gato hidráulico 67 aa accionado Rea­

ta fin a l da carrera da aa platón 10$ * Cada ve* aa ha gsreviB- 

to un medio para ajuatar la Imitad del váetaaô  da piató&z 
$9 a fin de hacer corresponder la posición da final do ca­
rrera dal pistón 105 con la poelcióa da trabaje del soporta 
y da la barrena no repreeentadoe aa aataa figaraa. Í5n al 
cace de las figuras 20 y 21 es da notar que al váetago 59 
actúa sobro un pensador 77 del brasa no reproeantado dado que 
oc trata do una másmina dal tipo do 126% tal como me he de­
finido anteriormente. En el modo de realización aegán la fi­
gura 20, a i medio da ajusta está constituido por un simple 
manguito tensor fHateado 108 y en al oaso da la figura 21, 
hay una .serle de oegaentoa intermedio* 110, da loe que ee 
puede aumentar o disminuir el número a fin de obtener la 
longitud deseada del váetago do pietdn 69. El gato 67 está 
montado con la ayuda da un pivote 71 para permitir loa cam­
bios de orientación que son aoceaarioa para al movimiento 
del brazo.' - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

En al modo de roalieooión da laa figura* 20 y 21, 
al gato 67 ee cada ve* accionado basta al final de carrera 
dal pistón 105 y la presión del fluido hidráulico se man­
tiene en la posición de trabajo durante la perforación de 
manera que no bey necesidad de recurrir a un anolavaaianto 
mecánico del cohorte 11 ó del brezo soportante 59 en la



p o s ic ió n  o p e ra tiv a .

Las figuras 22 a 2$ iauealoran esquemáticamente unas 
secciones lcngitadinalen de diferentes modos de realización 
de un gato hidráulico 81 ¡.ara una máquina del tipo de 180a, 
tal como av ha definido anteriormente. Contrariamente al 
modo de realización de las figuras 20 y 21, ea el cilindro 
107 que es desplazado ccn respecto al pistón 109 y al vásta- 
go 83 y que, por medio de un balón 93 y da una pieza inter­
media no representada, haca pivotar el brazo. B1 váatsgo 83 
es mantenido en un pivote 87 que corresponde al pivote 71 
de las figuras 26 y 21. & causa de la movilidad del cilin­
dro 107 ee envía el fluido hidráulico a travós de un aan- 
drllado central 111 del vóatago 83 al interior del gato 81, 
a fin do desplazar el cilindro basta la posición de trabaje, 
ilustrada en la  figura 22. Para hacer volver el soporto y 
el brazo a la posición de reposo, el fluido ea inyectado a 
travós de un gaeo anular 113 que rodea el saadrilado 111 a 
travós del cual el fluido da vuelta es expulsado del cilin­
dro 107*

CoEto en el caco de las figuras 20 y 21, está pre­
visto mantener la presión del fluido hidráulico ea la posi­
ción de trabaje y, por consiguiente, temblón unos medios 
para limitar y regular la carrera del cilindro 107 do forma 
que se determine su final do movimiento, de manera que ó uto



corresponda con la posición da trabajo* Sa al caso da un 
gato invertido tal o nao so ha mostrado en las íigurao 22 a 
25, as sin embargo más difícil cambiar la longitud del váa- 
tago 83, dado que la limitación ea realiza a travóa da data 
y re culta preferible recurrir a otros medios. - - - - - - -

En el modo da realización da las figuran 22 y 23, 
al gato oa accionado hasta el final da carrera del cilindro 
107, ea decir Mata el aoaento an que data no pueda ser ya 
desplazado con roapeeto al pintón 109# tal como aa ha mos­
trada en laa figuras 22 y 23* A fin da hacer corresponder 
ante final da carrera con la posición de trabajo del sopor 
te# la unida entre ol cilindra advil 107 y al balda 93 ea 
ajustada* - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

Rogón el modo da realización da la figura 22# al 
cilindro 107 comprende un fileteado exterior aobre al cual 
cotón roscadas dos tuercas da regulación 104 y 106, estando 
mantenido el buida 93 entra estas dos tuercas* Es suficiente 
entonces desplazar las dea tuerca# 104 y 106 para cambiar 
la posición longitudinal del balón 93 con rcayecto al ci­
lindro 107* - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

segdn el modo do realización de la figura 23, el
cilindre 107 comprenda una placa 115 que cató solidarizada 
con al bulón 93 por unos váetegos de regulación 117# 117'# 
que permitan aproximar o alejar el bolón 93 de la placa



115. sen ptiwa estos vástalos de regulación 117, 117* los 
que deaplazan el buida. -

En el modo de realización r apresan tŝ o en lea fi­
guras 24 y 25, se limita la carrera del cilindre 107 no dets- 
plazaado ájate al faáxlmo, como en el caso de la figura 21, 
sino previendo anas topes exteriores para limitar en carrera.

El bolón 93 ce atravesado por unce vástales 119, 
119* * Estos vdstagoe con solidarios del pivote 87 adentras 
que el bolón 93 desliza sobro loa vástales 119 y 119* cuando 
tiene lugar el movimiento del cilindre 107. Las figuras 24 
y 23 representan las dos posiciones extremas del cilindro 
107, catando la posición completamente desplazada de la fi­
gura 24 determinada per el pare del buida 93 contra unas 
tuercas de regulación 121, 121'. la posición de estas tuer­
cas de regulación 121 y 121' determina por tanto el final 
de carrera del cilindro 107 y por consiguiente la posición 
de trabajo del brazo y del aborte.

Eo de destacar que los valorea de 1209 y 1%39, ci­
tados anteriormente en relación con la posición de retirada 
de la máquina, no son valoras limitativos y que ea posible 
elegir unoa valores intermedios o incluso superiores o in­
feriores a cates valores en función de las necetddadea y 
da las posibilidades. -



La presencia da loa osdios da ajusta da la posi­
ción de sxtenoldn da loa gatos segán las figuras 20-25 aa 
tanto Me importante cuando al brazo y al soporta porta- 
herramienta aon ais largos. En efecto, teniendo en cuenta 
la amplitud da desplazamiento del pistón o del cilindro del 
gato, por una parte, y la longitud del trayecto recorrido 
por la punta da la barrena, por otra parte, un desplazamien­
to mínimo del ollindro o del váotago de p&wtóh puado tenor 
como consecuencia un desplazamiento relativamente impértante 
de la posición da la barrena con raspeóte a la posición do 
trabajo ideal. - — - — — — — -

Los medica do ajuste permitan per tonto, al mismo
tiempo que una regulación lateral, da la poeioióa da perfo­
ración, una compensación de las imprecisiones da montaje

Xa tambián da notar que el eaolavemiento de la
máquina de perforación en posición da trabaje por el mante­
nimiento da la presión iddróallca en al gato constituye una 
buena amortiguación da las vibraciones engendrada# cuando 
tiene lugar la perforación, en comparación con los medios 
de enclavamionto mecánicos conocidos.

La figura 26 nuestra al soporta 11 con la perfora­
dora 13, mostrada en trazos seguidos en la parta posterior 
del soporte 11 y en trazos discontinuos en posición avanza­
da. Los medios pera accionar y desplazar la perforadora 13
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gobre el jecporte son oonecldoa y no forman ,;̂rte de la pre­
sente invención. Per el contrarié, ósta ¿revó enea abdica 
nuevoe para alimentar la perforadora con fluido hidráulico 
o neumático. - -- -- - - - - -- -- -- -- -- -- --

De acuerde con un primer modo de realización de 
la presente invención, esta alimentación ce realiza por una 
tubería rígida 125 provista de articulaciones 127 para se­
guir al movimiento de la perforadora. A truvóu de esta tu­
bería 125 ee pueden hacer paaar varioa conductos en función 

0̂. de las necesidades ̂  la perforadora 11. De acuerdo con la
sección mostrada en la figura 20, la tubería 125 comprende 
un tubo exterior 129 que contiene dea tubos inteiicrea yux­
tapuestos 131 y 133, lo que permite la circulación indepen­
diente y mo miecible de tres fluidos diferentes en la taba- 
ría 125. - — — — — - — — — — - — - — — — — — — — — — —

SEegdn le figura 29, la tubería egttó constituida 
por trae conductos concóntricoe 135, 137 y 139, lo que per­
mite temblón la circulación de tres corrientes diferentes. 
La tubería 125 mostrada en sección en la figura 3'. -, no oom- 

20. prendo más que des conductos 141 y 143# le que ofrece sola­
mente la posibilidad de dos corrientes diferentes. - - - -

La figura 27 muestra un modo de realización de 
una articulación 127 que permite a lee diferentes rasas de



la tubería !2$ ¿Avotar la una coa roepeoto a la otra. La 
articulación 12? cató ideada para una tubería da dobla con­
ducto dal tipo mostrado en la figura 28, paro podría sin di­
ficultad car adaptada a unas tuberías da tras o ouatro con­
ducto a- - — — — — — — — — — — — — — — — — — — - — —

la articulación 127 a ató esancislHeate constitui­
da por un cilindro exterior hueco 14$ que contiena da manera 
estanca un cilindro interior 147, pudieado ce toa dea cilin­
dros sufrir tutea deaplazaatientca angulares al uno con res­
pecto el otro. Cada uno da loa dea cilindros 145 y 147 ce 
solidario de una de laa rasan 149 6 151 da la tubería. bl 

cilindro interior comprendo unos paaoa internen 151 y 155 
que desembocan onda uno, por una parta, an uno da loa con­
ductos contenidos en lo rana 151, con la cual al cilindre 
interior es solidario, y por otra parte, an una do las gar­
gantas anulares 157 ó 159 provistas an la periferia da 
esta cilindro 147. ai cilindro exterior 145 presenta an la 
parad lateral unos pacón radiales 161 y 163. Cada uno da 
estos pasea comunica, por una parta, con uno de lea conduc­
tos contenidos en la raras 149 con la cual ai cilindro exte­
rior es solidario y, por otra parta, con una de las gargan­
tea anularas 157 y 159.

Lno gargantas periféricas 157 y 159 aaeguran por 
coaaiguieati* una caHunicaoián entre loa paaoa 153 y 155 del



cilindro interno 147 y loa yaaos correapondientea 161 y 163 
del cilindro externe 145 y por consiguiente entre loa con­
ductos de le rana 151 y loa conductos correspondientes de 
la rama 149 incluso cnando tiene logar un plvotamiento en­
tre loa cilindros 145 y 147. - - - - - - - - - - - - - - -

Pera permitir el decentado de la articulación 
127 y do las tuberías 125$ el cilindro interior 147 está 
seccionado dianatralmante y lea dos partos eetán ret̂ &idaa 
¿untas per un tomillo axial 165.

A fin de evitar fugas entre lee dos cilindros 
145 y 14? y para evitar mezclas de fluido entre las gargan­
tas 157 y 139# catón previstas unas juntas anulares 167 
alrededor del cilindro interior. - - - - - - - - - - - - -

Gracias a la tubería rígida provista de articula­
ciones que le peralten pivotamientoa y flexiones en un pla­
no y que permite el paso de varias corrientes de fluido hi­
dráulico y/o neumático, la presento Invención ha permitido 
resolver de una sumara simple y eficaz el problema causado 
por el enredo de múltiples tubos flexibles que penden alre­
dedor de las máquinas de perforación conocidas, dado que ea 
suficiente una tubería daica para hacer pasar todas laa 
corrientes necesarias. Bata ventaja se xaanifieata, sobre 
todo, en las sáqulnae de perforación que noce siten vario#



conductos separados da fluido neumático. Platón en efecto 
máquinas que, en lugar de un mecanismo combinado de iwfora- 
ción y de percusión simple, catán dotadas de am meeaniamo de 
pei-foraciá̂  y de un mecanismo de percuaión en lea dea di- 
roocioneo para facilitar la liberación de la barrena do la 
piquera* Rn cote tipo de máquina es, por consiguiente, nece­
sario prever un conducto separado para la percusión en el 
sentido de la liberación* Si el Órgano de percusión está 
separado de la perforadora, as praciao además un conducto 
separado para cada uno de actos órganos* Rn ciertas máqui- 
nuo, se bu previsto, además# un cctuíuoto suplementario aso­
ciado a una máquina de soplado para eliminar las virutas 
de perforación, se ve por tentó que puede ser necesario, 
aegán el tipo de oniquina, tener hasta cuatro conductos nou- 
aáticce separados. — — — ̂

La tubería rígida articulada puede ser acatada 
de dos asneras diferentes en funeión del eopaeio disponible. 
R1 mentaje representado por 125 en la figura 2$ en dobles 
tragos seguidos) e interrumpidos corro apande a una primera 
disposición y el montaje representado per 125* en traeos 
seguidos simple o e interrumpidos corresponde a una segunda 
disposición do la tubería* - -- -- -- -- -- -- -- -

Las figuras j1 a 19 muestran un segundo modo de 
realización para la conducción de la o de las corrientes 
de fluido neumático a la perforadora* -
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En la figura 31 ge ve mi soporta 11 que lleva la 
perforadora 13 para accionar una barrena 15# representada 
en traeos seguidos en la parte posterior del soporte 11 y 
en trazos discontinuos en posición avanzada. De acuerdo oon 

5. cote segundo modo de realización, la alimentación de la per­
foradora 13 oon fluido neumático ee realiza a traváe de un 
conducto flexible 23b que so desarrolla de una bobina 240 

a medida que tiene lugar el avance de la perforadora 13. 
la bobina 240 está mentada en el extremo posterior del so- 

10, porte 11 y sufre la acción de un resorte no representada que
tienda a hacer girar, en el ejemplo representado, la bobina 
240 en el aantide contrario a las agujas de un reloj, a fin 
de arrollar el conducto 236 cuando tiene lugar el retroceso 
de la perforadora 13 hacia la posición de retirada ilustrada 

1$. en trazo o seguidoa* tía conducto de traída de fluido neumá­
tico 242 comunica a traváe del núcleo de la bobina 240 con 
el conducto flexible 236. - - - - - - - - - - - - - - - - -

En lugar de prever un recorte para accionar la 
bobina ea taabián posible acoplar óata al meessiemo de tras­

go. lacián do la perforadora 13# de manera que la bobina gire
automáticamente en sincmalaao coa la traslación de la per­
foradora 13* - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

la figura 33 muestra una realización análoga a la 
de la figura 31 pero en la cual la perforadora 13 está sson- 

g5. tada encima del soporte 11. La bobina 24c* está montada do



manara análoga a la bobina ¿40 cobro al aerarte 11 para es 
ituflciente la influencia da un resorte o da un mecanismo da 
traslación, no repre^ntadaa# da aanera que la bagan girar# 
an al ejemplo da la figura 33 aa al sentida da laa agujan 
da un reloj, para aaroller al conducto 236.

Segdh la figura 32# la perforadora 13* está sen­
tada da ifsanara análoga a la figura 33* al modo do raali- 
aaeidn da la figura 32, ao ha previsto ana bobina 244 que 
aatá montada sobre un soporte apropiado 246 encina del có­
pente 11# realizándose la traída dal fluido hidráulico o 
neumático también i)or conducto da aliaantaoidn a traváa 
dal núcleo da la bobina 244. - —

Las figuras 31 a 33 muestran que se puado adaptar 
la dlapoaiel&t a laa circunstancias lócalas y al aspado 
disponible por un monta ja apropiado, la gran vantaja ofra- 
cida por el arrollamiento da loo conductos sobro una bobina 
es# coco para al primar modo da reallaael&t, qua loa conduc- 
toa están sienpare alinaadoa cuando la perforadora so halla 
en posición da retirada y# por consiguiente# no pendan da 
manera molesta por debajo del soporta 11 y evaatualaente 
por encina dal canal da colada. -

Si se tiene necesidad da varios conductos separa­
dos ds fluido neumático# aa posible prever dos bobinas para 
el aa^oilamlente da cada uno de lúa conductos y/o de aura-
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íce dea conductos, uno al lado del otro sobre la mlc- 

ma b bina.

5.

10.

15.

20...

La figura 34$ que es aa vista en norte, segda la 
sección A-A de la figura 31. ilustra cata última posibili­
dad. î os conductos paralelos 242 y 242* para la traída del 
fluido desembocan a través del eje fijo 250 del núcleo 251 
do la bobina 240 en unas gargantas periféricas 252 y 252' 
del núcleo 251. Batas gargantas periféricas 252 y 252' co­
munican directamente, a través da loe conductos radiales 
254 y 254', eon loa conductos 236 respectivamente 236'. los 
conductos de traída 242 y 242' están pues constantemente 
en comunicación con loa conductos 236 y 236'. incluso en 
caso de rotación del núcleo 231 con respecto al ¡ajo 250.
Una serie do juntas 256 aisla las gargantas periféricas 2$2 
y 2$2' tanto hacia el exterior como la una de la otra. - **

Es evidente que en caso de un solo conducto fle­
xible por bobina, la alimentación por paso rotativo en el 
núcleo de la bobina es análogo a la realización mostrada 
en la figura 34. Asimismo, es posible prever, en caco da 
necesidad, %úa de dos conducto a mediente uno a montajes 
análogos a loa ilustrados por las figuras. - - -  - -  - -  -

En lugar de tener dos conductos paralelos 242 y 
242' se pueden prever unos conductos? de pasos múltiples ta­
les como los descritos con referencia a las figuras 28 a 30*



34

La figura 35 Muestra La traída da lea fluidas 
neumáticos o hidráulicos a traváa dal mondante 49# de acuer­
do coa la pregante invención* El acátente coaprende un ci­
lindro interior fijo 473 y un cilindro exterior 474 que 

5* puede pivotar alrededor del cilindro interior, alando el
cilindro exterior solidario del brazo 47* - - - - - - - -

Do acuerdo con la preaoata invenolóh* la traída 
del fluido neumático o hidráulico necesaria para el funclo- 
ncalentó de la perforadora se efectúa a travíe del cilindro 

40* interior 473 del mentante. Se han mostrado# a título de
ejemplo* tres conductos 475* 477 y 479 aunque es pueden 
hacer pasar más oonductoe ai se desea* Cada uno de los con­
ductos 475* 477 y 479 presenta* rcspeetlvamant** una sección 
inferior fija 475* * 477* y 479' y una cocción superior móvil 

45* 475"* 477" y 479"* obtenióndoao la unida catre las secciones
superiores a inferiores re opeotivasten te per unas rótulas 
135* 437* 139* Estas rótulas* asegurando la eatainqueidad da 
loa extremos adyacentes de las aaoolcnea superiores 175"*
177" y 179" e inferiores 175'* 177'* 179'* pertaiten una ro- 

20. tación de las asocíenos superiores con respecto a las
soocionsa inferiores cuando cutas secciones superiores siguen 
el movimiento de pivctamlanto del brazo 47 alrededor del ci­
lindro fijo 173. .lmtaa rótulas 185* 1á< y 139 deben* donde 
luego* tmtar diapueetaa oobr̂  el eje de rotaci&t del cilln- 

25* dro 171. Esta concesión de la traída y de la distribución
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de loe fluidos por el Interior del sentante contribuye ven­
tajosamente a la diaBlnmclán de la altura total de la máqui­
na de perforaalán, puesto que tsagdn. el estado do la táealca 
actual la traída y la dietribuoidn del fluido neumático to- 
nía lu^ar por encima dal mentante, lo que constituye un vo­
lumen indtil en altura. - - - - - - - - - - - - - - - - - -

So de notar adn que, eegdn las neceeidadoa, los 
etmductos 175, 177 y 179 ^edan sor simples o múltiple a, por 
ejemplo eoacdatriccs cono es ba mostreo en la figura 29. - -

10+ A loo efectos consiguientes ee declaran de nove­
dad y propiedad para ¡KspaHa* ene territorios y plasaa de 
soberanía, las Mivindieaoionee que eigaen. - - -  - - - -  -
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R E I V I N D I C A C I O N E S

1. - Pcrfeccicnamicntcs en las máquiaue Na perfo­
ración da piqueras da horneo do cuba* m  particular do alteo 
hornea* dol tipo que comjcrondo un soporto portahorremioata

5, diapuesto en ol oxtr-. me libre da un braza cuyo otro extremo
está soportado por un montante, un dia^oaltivo do arrostro 
oon gato hidráulico para hacer pivotar ol barago y ol soporto 
alrededor del aerntanto doede una posición da trabajo hacia 
ana posición do retirada y viceversa* carao tari sadoa porque 

0̂. el o je longitudinal do dicho montante esté inclinado con
respecto a la vertical* porque el gato hidráulico está pro­
visto de B*dios para limitar su extensión, da Medica de ajus­
te para hacer oorr* apeador la posición de oxteneidn limito 
aai fijada con la posición do trabaje deseada del soporte 

15, y de medico para aantoner la presión del fluido hidráulico
en dicha posición de extenalón limite durante la operación 
de ^foración. - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

2. - Perfeccionamientos oogdn la reivindicación 1, 
caracterizado3 porque el eje longitudinal del montante está

20* inclinado contra la ¿arad del homo* - - -  - -  - -  - -  - -

1.- Pevfecciwaaícntoc aegdn la reivindicación í* 
earneterlgadea porque el eje longitudinal del montante está 
inclinado contra la pared del homo y/c ooaatra un plano ver­
tical que pasa por la piquera* - - -  - -  - -  - -  - -  - -  - -



4*- Ferfeceionaaaiantoa según cualquiera de laa 
reivlndioaciímea 1 a 3, oaiacterízados porque el soporte 
portaiiarramianta es solidario del brazo mediante ana fija­
ción rígida. - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

5**- Perfeocionamiantoa aegdn la relvindicación 4, 
caracterizados porque el soporte portaherrastienta ¿.uede ser 
fijado a diferentes alturas en el extremo libre del binzc.-

ó.- Perfeccionaíaiontoa eegán la r^iv*ndicaaián 4. 
caractcriBadea por la provisión de una o varias piezas inter­
medias daamemta&lee que puedan ser mentadas# cada una# entre 
el extremo libre del brasa y el soporte pertaherr amienta, 
formando cada una de estas piezas un ángulo diferente con el 
eje longitudinal del brazo cuando laa piezas están mentadas.-

7.- Perfeccionamientos acgJn cualquiera de las 
reivindicaciones 1 a 3, caracterizadoa porque la fijación del 
soporte portaberramienta al brazo es semirrígida y está cons­
tituida por dos placas paralelas cayos dos extremos están 
reapectivaaente articulados en el extreme litare del brazo y 
a una placa solidarla del soporte y un vástase de longitud 
ajnotable que une diagonalaeate uno do los extremos de una 
placa al extremo opuesto de la otra piuca. - - -  - -  - -  -

6.- Perfeccionamientos cagón cualquiera de las 
.reivindicaciones 1 a 7, caracterizados porque ae preván once 
medios que permiten un ajuste de la .inclinación del soporto
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pcrtoherrumicnte con r* apesto o la horizontal. - — - - - ^

9<̂- Perfecoicnaaiantos aegán la redtindieaeî  
caracterizados porque dichos medí se están coas ti toldos por 
unas pisóse de fonaas eoaplamentarlas solidarias, respeoti- 

$. vtasente, del soporto portaherramienta y del brazo y por un
collar pare solidarizar les des bridas. - - - - - - - - - -

10. - PerfceciotMMaieatoa eoĝ h rcivindioacidn 9, 
oaraotarisacíos porque se preven usos medios para Impedir un 
pivotaaieato no deseado del soporte y de su pisos oasado

10. tiene lugar el aflojado del oollar. - - - - - - - - - - - -

11. - Porfeeeieoaaioatoa aegdn cualquiera de Isa 
reivindicaoitnee 9 d 10, osjwtotsrisadoa porque se prevd un 
anillo do material eos coeficiente de rozamiento elevado 
interpuesto entre las placas de farsas campleaantaries. - -

lg, 12+- ¿arfeocionoaientos aogda la reivindicacidn S,
caractarizadoa porque dichos medios están conatitaidea por 
unas pinosa de formas complementarias asociadas roepectiva- 
msnte al brazo y al soporte y porque las caras adyacentes de 
cada una de las placas del soporto yortoherramlenta y del

2o. brazo presentan una corona de estrías radiales en resalto 
en el sentido axial y porque se .prevá un medio de iljacidn 
para mantener cetas coronas de estrías radiales engranadas 
la una con la otra. -* — — — — — — — — — — - — —



13.— a'eríaceiunmaientoa aogdn la reivindicación 
12, caracterizados jorque la ̂ iaca asociada al brazo es so­
lidaria do óate y cúmprcnde uat¡ extensión fileteada axial 
que atraviesa un ̂ eadrilado axial de la pisca aaociada al 
soporto y que recibo una tuerca de fijación per el exterior 
de la placa y del soporte. - - - - - - - - - - - - - - - -

14*— perfeccionamientos segdn cualquiera do las 
reivindioucicnea 12 ó 13, coraoterizades porque la unida 
catre el soporta y la placa que le está asociada está rea­
lizada con la intervención do dos fijaciones, constituyendo 
una do dataa un punto do articulación del soporto con res­
pecto a en placa, y siendo la ¡segunda fijación ajusstable.

1$ .- Perfeeeionaniontos ocg&i la reivindicación 
14, caracterizados porque la segunda fijación cató reali­
zada por un vóatago fileteado articulado en el soporte y 
que desliza en una traviesa articulada sobre la placa. - -

16.- ferf eccionaraientas aegdn la reivindicación 1 
caracterizados porque la posición de extensión limite del 
gato cató dada por el final de carrera del platón y porque 
lee medica para hacer oorreapeader dicha punición de exten­
sión limite con la posición de ti abajo del soporte cutan 
constituidos por un dispositivo de ajuste de longitud del 
rdstego de pistón. - -- -- -- -- -- -- -- -- -- -



1?.- perfeccionamientos eegdn la reivindicación 1, 
caracterizados ¿erque la poeiolóa de extensión limite del 
gato e&ftá dada per el final de carpera del cilindro del gato 
con recento al pistón y porque loe medios para hace* corres­
ponder dicha posición de extensión limito con la ,oalción do 
trabaje de soporte están conati toldos ¿̂or una fijación regu­
lable entre el cilindro del gato y un elemento intermedie 
pivotante que une oate cilindro al gato. - - - - - - - - -

18. - Perfeccicnamlentoe eegón la reivindicación 
caracterizados porque la posición de extensión limite del 
goto está dada por un tope que choca con una brida solidaria 
del cilindre del gato y porque loa medica para hacer corres­
ponder dicha posición de extensión limite con la posición
de trabajo están constituidos por un dispositivo de regula­
ción de la posición de loa topea. - -- -- -- -- -- -

19. - Perfeccionamientos aegdn la reivindicación 1. 
caractenzades porque el fluido hidráulico o neumático para 
accionar la herramienta de trabajo ea conducido por una tu­
bería rígida constituida per variaa ramas que pueden pivo­
teo* en un plano la una coa respecto a la otra gracias a unas 
articulaciones rotativas que unen loa extremos adyacentes
da dos ramas canseeativus. - - - - - - - - - - - - - - - -

20.- iarfeccictta¿aientoa asgón la reivindicación 19$



carácter!zades parque la tubería comprende un ubo exterior 
y uno o varios tubos interiores, a fin de poder conducir 
varias corrían tus de fluidos diferentes. - — — — — — - — —

21. - Perfeocianamientoa según la reivindicación 1, 
carácter i cades jorque la traída del finido Mdrúlioo o 
neumático so efectúa a través de loa conductos flexibles 
que son desarrollados de una bocina soportada por el so­
porte , por tracción de ia herramienta de trabajo y/e por 
acoplamiento al mecanismo de traslación cuando tiene lugar 
el avance de éste y que son arrollado# sobre este bobina 
cuando tiene lugar el retroceso de la herramienta de tra­
bajo, teniendo lugar la traída de fluido a setos conductos
a trtvds de loe pasos rotativos en el núcleo de le bobina.

22. - ferfeocioaaaientoa según la reivindicación 
21, caraoteris&doa porque ae prevén varice conductos flexi­
bles para conducir el fluido hidráulico o neumático hacia 
la herramienta de trabaje, que están arrollado o tato al lado 
del otro sobre la misma bobina. - - -  - -  -- - -  - -  - -  -

23. - Ferfecei anead (antee según le reivindicación 22, 
caracterizados porque la traída de fluido al paso rotativo 
del núcleo de la bobina se efectúa ôr unos conductos sepa­
rados. - —

24.- Perfeccionamlentoa según la reivindicación



42

23, caraoterizadoa jorque la traída de fluido a los yaeoa 
rotativos del adela# de la bobina so efectúa por conductos 
t&dltiplaa, dispuestos el uno en el Interior del otro o de 
loa otros# — — — — — — — — — —

9. 23.- iwfaodonaaílonto* aegdn malquiera de leo
reivindioacioneo ^24# caracterizados porque el mentante 
es i¿ueco y contiene unas rdtulao diapueetaa eaialmente y 
que ermitan la aotanqueidad y una rotaci^ entre unan 
eecoioneo su^iores y unao seecioaee inferiores de loe cq̂  
doctos de traída del fluido hidráulico o neaadtJco a tra- 
vds del mentante# - - - - - - - - - - - - - - - - - - - -

26#- Ü8 LAS üAgRBAS DM
H&C'júS bO^DS IB eOBA**. - - - - - - - - - -

Todo elle conforme se describe y reivindica en la 
9. presente memoria que cenata de cuarenta y dos hojas, folia­

das y mecanógrafa adaa por una cola de ano carea, y de diez 
láminas de dibujos que la ilustran.

MADRID 1 7 FES. 137?
P.A AtCUBERSUÑOt
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