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REF: USSN 630,011

. . EXTRACTO DE LA DESCRIPCION

Un conjunto de tope posterior incluye una ba-
rra de tope que se extiende entre dos carros, estando cada
carro montado exuna caja montada en la parte posterior de
una bancada de plegadora y teniendo un tornillo de avance

y un motor asociado con éste. Unos topes delanteros estén si

" tuados @ unos carros colocados en un par de cajas similares

montadas en un carril montado en la parte delantera de la
bancada de ia plegadora, teniendo igualmente cada una de
estas  cajas un tornillo de avance y un motor para accionar
su carro respectivo. Un microordenador se wutiliza para con
trolar los dos motores con el objeto de obtener un movimien
to sincronizado de los carros de tope posteriores el uno
con el otro, mientras se desplaza el tope posterlor, y para
contro]ar los dos motores del tope delantero mlentras los
topes delanteros se desplazan, con el fin de sincronizar

el movimiento de los topes delanteros el uno con el otro,
Se utilizan las ‘mismas técnicas de sincronizacidn para los
dos tornillos de avance en un nuevo tip0ﬁ;de accionamiento
de elemento de prensado para\maquinas plegadoras que inclu-
yen dos tornillos de accionamiento del elemento de prensado,
con un motor por cada tornillo, estando los motores sincro-
nizados por el sistema de control.

ANTECEDENTES DEL INVENTO

Campo del 1nvento-

El invento se reflere a maquinas plegadoras y a
topes de pos¢c1onam1ento de piezas trabajadas para maquinas
plegadoras y parecidas.

Descripcibn de la técnica anterior:

En la patente de los Estados Unidos ntmero 3.618,349
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del 9 de Noviembre de 1971 a nombre de Gerald V. Roch, para

sistema de tope para prensas, se describe un sistema para
accionar los topes delanteros y posteriores en una secuen-
cia predeterminada de manera aitomdtica. Una de las referen
cias mencionadas en esta patente era la patente de los Es-
tados Unidos a nombre de Roberts, ntmero 3.176.556 que des-
cribe una transmisién por tornillo de avance controlado por
cinta para el tope poétcrior de una cizalla del tipo de gui
1tina. La patente de los Estados Unidos ntmero 3.826.119
del 30 de Julio de 1974 representa un tope posterior accio-
nado por un tornillo de avance.

Aunque existen casos en los cuales la barra de
tope poéterior es suficientemente corta para que un solo
punto de accionamiento sea adecuado, existen numerosos Casos
en 1los cuales, en razbén de la longitud importante de la ba-
‘rra de tope, el accionamiento de esta barra debe efectuarse
por lo menos en dos puntos separados horizontalmente en el
sentido de su longitud. La patente a nombre de Roch mencio-"
nada mas arriba realiza esta operacibén utilizando un par de
cilindros separados horizontalmente para accionar el tope
postérior. Las patentes de los Estados Unidos nimeros
1.366.409, del 25 de Enero de 1921 y 3.115.801 del 31 de Di-
ciembre de 1963 representan topes poéteriores para cizallas
utilizables. con metales y que emplean un accionamiento por
tornillo en puntos separados, representando la patente mas
reciente dos volantes, uno por cada tornillo, mientras que la
otra representa un solo volante con un eje transversal para
accionar los dos tormillos. Unos topes posteriores utilizan
do transmisiones de tornillo dobles con un solo motor que

arrastra los dos tornillos, uno de ellos por medio de un eje
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transversal, han sido presentadoé por la organizacibn lla-
mada "Colly Constructions Hydroméchaniques" de Lyon-Villeur
banne, Francia. Esta publicidad dice que el aparato puede
prealizar ocho dobleces sucesivos pfeelegidos manualmente por
medio de ocho grupos de conmutadores digitales.

Un aparato de tope posterior para plegadora que
éiene dos tornillos de accionamiento y dos motores ha sido
presentado por la Nibgara Machine and Tool Works de Btifalo,

Nueva Tork. se pefieve a la méguina "Dond-A-lfatic® y oot

£

preﬁista para utilizar conmitadores digitales como en la pa-
tente a nombre de Roch mencionada mas arriba para la pree-
leccibn de las posiciones de parada de topes, conjuntamente
con ﬁn dispositivo de control integrado que utiliza circuwi-
%os'de estado sb6lido. Se dice que el aparato es programable
§ara tres dimensiones de doblez diferente, que se establecen
Eada vna ajustando determinados conmutadores en tres grupos
de conmutadores digitales, un grupo por cada vna de las di-
mensiones de doblez. No se ha previsto nada para el funcio-
namiento alterno de los topes delanteros o posteriores.

Sin embargo subsiste la necesidad de obtener una
mayor flexibilidad respecto al nfimero de las dimensiones de
doblado preelegibles, a la facilidad de pasar del funciona-
miento con tope delantero al funcionamiento con tope poste-
rior v viceversa, asi como respecto a la conveniencia del
moﬁéje y del reposicionamiento del aparato de tope en la
plegadora, a 1la obtencién de velocidades elevadas, a vna fa
bricacién de precio reducido, y a la obtencién de la reduc
cibén al minimo de la sobrecarga de los topes propiamente di
chos o de los dispositivos de accionamiento de los mismos.

De acuerdo con un modo de realizacidn del inven-
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to se ufiliza un bastidor de montaje de carro bésico y un
motor de acciohamiento para los topes delanteros y los topes
posteriores. Se utiliza un microbdrgano de tratamiento en wn
microordenador para facilitar la introduccidén de los datos
dimensionales, de las instrucciones de secvencias de dobla-
do, de los Factores de orreccién y del control del funciona

miento de los motores de accionamiento de los tornillos de

avance qe accionan ya sea un par de topes delanteros, ya

sea .un tope posterior provisio de una transmisidn de tornd
llos de aﬁance dobles. Aunque es conocido uwtilizar un orde-
nador para controlar las velocidades relativas de los cilin-
dros de alimentacién en las mAquinas de fabricacién y de ma-
nipulacién de papel y tambien para controlar los motores
de arrastre en las extremidades opuestas de largas grtas de
pbértico, por lo que sabemos estas téenicas particulares no
han sido utilizadas para realizar estos controles, La légica
de circuitos integrados ha sido igualmente uwtilizada para
controlar motores independientes que accionan equipos en di
ferentes puntos pero én sincronismo respecto a tiempo y di-
reccibn. La "Control Systems\Research" ha efectuado un tra-
bajo considerable en el control de la sincronizacidén de ejes
por los métodos de sincronizacién de fase. '

Cambion ha introducido equipos de cbntrol nu-
mérico para el -movimiento entre dos puntos fijos de mesas de
sopérte de piezas trabajadas en mdquinas herramientas pero
no pensamos que Su literatura se haya referido jamés al con-
trol de transmisiones dobles sincronizadas en paralelo o de
tornillos de avance dobles ascciados con sus equipos de con
trol. Utilizan motores de avance paso a paso. Se cree igual

mente que una transmisién doble de tornillc de avance ha si
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do.realiéada por C.Behrens de Alfeld, Alemania, utilizando
un solo motor ¥ algln tipo de control numérico para embra-
gues con el objeto de sincronizar el accionamiento de los
dos tornillos de avance con un solo motor. Este procedimien
to se describe en la patente de los Estados Unidos nGmero
3.650.133. Desconocemos ddalles mas completos. No sabemos
que se haya utilizado hasta la FPecha un microordenador o un

microbrgano de tratamiento para el control de dos dispositi

- vos de accionamiento en paralelo para un solo elcmento.

RESUMEN DEL INVENTO

En resumen, en uvn modo de realizacién del invento,
se utiliza un bastidor de base y uvn conjunto de accionamien-
to de carro destinado a ser empleado yva sea con topes poste—
riores, va sea con topes delanteros. El invento utiliza una
doble via én forma de V montada en la parte superior, con
una configuracién de carro para tope posterior y otra para
tope delantero. Un doble dispositivo de montaje de carriles
en forma de V se utiliza para los bastidores de tope delan—
tero. Cada conjunto de accionamiento incluye un motor y un

|
tornillo.

~Para el posicionamiento delantero, existe usual-
mente un par de elementos de tope delantero, fara el posicio-
nand.ento delantero, existe generalmente un clemenl de barra
déxtope conectado con un par de carros. Un par de motores de
accionamiento conectados con vun par de carros de tope,‘cuyos
puntos de conexibén deben desplazarse en sincronismo hacia un
punto de parada o meta predeterminada, estan controlados por
un microbdrgano de tratamiento que sincroniza el movimiento
de los carros de to?e, reconociendo el que esté situado mis

iejos de la posicién de meta que el tope principal, y hacien

-
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do!que se sincronice con egte, para arrastrar los puntos de
conexibén a velpcidad elevada de 2.032 cm/minuto por ejemplo
(800 pulgadas/minuto) con sincronizacibén cxacta dentro de 14
mites de tolerancia de 0,05 mm (0,002 pulgadas) el uno res—
pecto al otro durante el desplazamiento, y con una toleran-
cia de 0,025 mn (0,01 pulgadas) el uwno respecto al otro, por
ejempio cuando se detiene el desplazamiento. Ademas de con-
trolar los motores de accionamiento para su sincronizacidn
durante el desplazamiento, los puntos dé conexién deben de-
tenerse dentro del limite de 0,025 mm (0,001 pulgadas) por
ejemplo, respecto a la posicién de meta predcterminada.

El control por medio del microdrgano de trata-
miento impide que el motor de arrastre se sature, haciendo
asi que el motor auxiliar fancione con aceleraciones mas ele-
vadas sin sobrecarga, en el caso de deteccién de una sefial
de correccibén que exige una aceleracién. Cuando los topes al-
canzan el punto de meta, ¢l control cambia el modo de funcio-
namiento de tal manera que cada dispositivo de accionamiento
de tope determine la posicién predeterminada del tope inde-
pendientemente del otro motor de tope. Igualmente, cuando los
carros de tope estén en posicibdn de descanso, el control lace
que el motoxr de un carro, accinne este en respuesta a una
operacién de reposicionamiento manuval del otro carro, para
evitar desperfectos estructurales, en particular cuando exis-
te‘una barra de tope que se extiende entre los carros como
ocurre generalmente en e} caso de un tope posterior. Otro
aspecto de seguridad consiste en que durante el movimiento
del carro, si entra encnhtacto con un obstaculo o es brusca-
mente parado o su velocidad es disminuida de repente, el con

trol haré que el otro se detenga o disminuya su velocidad de
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1a2misma manera, incluvso si- ningunc de ellos ha alcanzado
la posicién de, meta.

De acuerdo con otra caracteristica del invento,
cuando se utilizan al mismo tiempo topes frontales y poste-
riores, mientras se utiliza wn grupo de topes para efectuar
un doblez, €l conjunto no utilizado retrocede en una canti-
dad fija y la posicibn de los topes no utilizados estd con-
trolada de tal manera que, en el caso de que sean desplaza-
dos accidentalmente o inteacionadamente a partir de cefa po-
sicibn, el dispositivo de control tenga en cuenta su des-
plazamiento equivocado en el comienzo del movimiento hacia
la siguiente posicidén predeterminada para cellos.

' De acuerdo con otra caracteristica, puede prcver-
se que el control de los cambios de avance tenga un avance
dado para los topes posteriores y adapte el equipo de control
para que controle los topes delanteros que tienen tornillos
de avance con un avance ligeramente diferere (con vna dife-
rencia méxima de % 0,4 mm - 0,016 pulgadas).

De acuerdo con otra caracteristica del invento,
se utiliza un par de tornillds para accionar ¢l elemento de
prensado de una plegadora. Estos tornillos estén accionados
por motores separados, controlados por un microordenador pa-

ra su sincronizacib6n,

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La figura 1 es una.vista de frente simplificada
de wna plegadora mecénica convencional provista de los topes
seglin el invento montados en ella.

La figura 2 es una vista en planta por encima
simplificada de la parte de la plegadora situada debajo del

elemento de prensado de la plegadora, que represcnta los dos

-
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alojamientos de accionamiento de los topes delanteros y los
dos alojamientos de accionamiento de los topes posteriores.

La figura 3 es vna vista por éncima de wno de
1os conjuntos de montaje y accionamiento de tope posterior.

La figura 4 cs una vista on seccibn tomada a
través de la figura 3 a lo largo de la linea 4~4 mirando en
1la direccién de las Fflechas.

La figura 5 es una vista de extrenidad poste-
rior del conjunto de accionamiento y de soporte de tope pos—
terior.

La figura 6 es una vista en scCcién transver-
sal que ilustra algunas de las particularidades internas del
conjunto de arrastre y soporte de tope pesterior.

La figura 7 es una vista en planta por encima
del cohjunto de soporte y arrastre de tope fréntal.

La figura 8 es uvna vista en seccibn tomada a
1o largo de la linea 8-8 de la figura 7, mirando en la di~
reccién de las flechas.

La figura 9 es una vista de extremidad frontal.

La figura 10 es una vista en seccién transver-
sal tipica que representa detalles internos.

La figura 11 es un diagrama en bloques simpli
ficado del dispositivo de control del accionamiento de tor-
nillo doble.

z\_ La figura 12 es una vista en perspectiva sim-
plificada de una nueva plegadora del tipo a gran\elpcidad
que utiliza motores sincronizados que accionan el elemento
de prensado por medio ge vn par de tornillos de accioramien

to.

La figura 13 es una vista en perspectiva sim-

L
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plificada de una nuevaplegadora del tipo a velocidad lenta
que utiliza motores sincronizados que accionan el soporte

de pieza trabajada por medic de un par de tornillos de arras
tre,

DESCRIPCION DEL MODO DE REALIZACION PREFERIDO

Haciendo ahora referencia a los dibujos de mane~
ra detallada, la figura 1 representa una plegadora 11 que
tiene una bancada 12, un elemento de prensado accionado pox
un ciguefial 13 v nnoc alojomicntoz 14 de topes dclantcros
montados en la parte delantera de la bancada. E1l invento
puede utilizarse con uvna plegadora accionada hidréulicameg

te.

La figura 2 representa la misma plegadora en sec
cién vista desde 1la parte superior, estando la secccidn toma
da inmediatamente encima del troquel inferior y representan-
dose los dispositivos de montaje doble 16 del tope posterior
en la parte trasera de la bancada 12. la barra de tope pos-
terior se representa en 17..

Haciendo ahora referencia a las figuras 3 y 4,
se ve en ellas uno de los diépositivos de montaje 16 de tope
posterior. Este incluye el elemento de bastidor principal 18
que tiene una cara de montaje 19 en su extremidad izquierda,
con un par de agujeros de tornillo 21 destinados a recibir
los tornillos de montaje para la fijacién en la cara poste~
rior de la bancada de la plegadora. El carro 22 estd monta—
do en el bastidor por medio de un conjunto de cuatro ruedas
de soporte y de guiado de carro en forma de V doble 23 mon-
tadas por medio de rodamientos de bola 24 (que se representa
més claramente en la figura 6) que estén situados en los cua

tro ejes de soporte de carro 26. Las ruedas 23 estén dispues
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tas en unas vias de carro constituidas por un par de barras
de rodadura en. forma de Vv 27 sitvwadas en la parte supcrior
del bastidor principal y mantenidas en su sitio por medio

da dispositivo de fijacibn de via 28 que esté sujeto en el
bastidor principal por medio de los tornillos 29, Los roda-
mientos de las ruedas de guiado estén sujetos en los c¢jes 26
por medio de tuercas de blogueo flexibles 31, segln se repre-
senta en la figura 6. Es conveniente hacer observar ¢n este
momento que la figura 6 no representa un plano de corte par-
ticular transversal de la figura 3, sino que representa unas
secciones realizadas en varios puntos para ilustraf nas cla-—
ramente las caracteristicas internas con un minimo de vistas.
' Dos barras de soporte 32 estén sujetas en la parte
svperior del carro y reciben el bloque 33 de soporte de be-
rra de tope en ellas. Una cubierta 34 estd sujeta en la par-
te superior de estas barras por un par de tornillos 36. Un
volante 37 de elevacién de bloque de soporte estd sujeto

por medio de un pasador eléstico 38 en un tornillo de regla-
je 39 situado a rosca en el bloque de soporte 33. La cara in-
ferior del volante estd montada en un rodamiento de empuje
41 soportado en la cubierta 34. Haciendo girar el volante en
su eje, el bloque de soporte se eleva o baja. La barra de

soporte 42 de la barra de tope estd sujeta en el bloque de

‘soporte 33 por medio de la empufiadura 43. La barra de tope

17 (no representada en la figura 3) esté sujeta en la cextre-

" midad delantera 44 de la barra de soporte 42 .

El accionamiento del carro se obtiene por unos
medios que se describirén ahora. La comparacibén de las figu-
ras 3 a 6 indica un estribo de accionamiento constituido por

un elemento en forma de U 46 cuyos brazos verticales 46U es-—
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thn sitvados en unos surcos 47 formados en uvnos lados opves
toé del carro 22, vy que esltén sujetos en este por medio de
los tornillos 465. La porcibén horizontal 46H del estribo se
extiende a través y debajo de la parte inferior del bastidor
principal y tiene uvna placa 46P soldada en su parte superior.
Esta porcibdn horizontal estéd taladrada vy esté roscada para
recibir un tornillo 47 por medio del cual un soporte de mon-
taje de accionamiento 48 estd sujeto en el estribo. Una tuer
ca dc bolas frontal 48 estéd sujeta en €l soporte de montaje
de accionamiento 48, .

La tuerca de bolas frontal estd montada en vn tor
nillo de bolas 51 que est& soportado en unos conjuntes de ro
damiéntos de bolas 52 vy 53 cexca de las extremidades delan-
tera y posterior, respectivamente, del bastidor. El rodamicen-—
to 52 estéd montado en el soporte de rodamiento de extremidad
delantera 54 ajeto en el bastidor por un par de tornills 56.
El rodamiento esté montado a presién en el soporte. El roda
miento 53 estd situado en el soporte 57 de extremidad de ac
cionamiento sujeto cerca de la extremidad posterior del bas
tidor por medio de los tornil&os 58. Bl rodamiento esté man
tenido en el soporte por un anillo de presién biseladé 59.
Los rodamientos situados en las extremidades opuestas tienen
sus aros internos sujetos en el tornillo de bolas por medio de
tuercas y arandelas de fijacién de rodamiento. Una tuerca de
bolas posterior montada en la flaca 62 esta igualmente sitma
da en el tornillo de bolas.-Un tornillo 63 provisto de un sa
liente estéi eqroscado en el soporte de montaje de accionamien
to 48 y atraviesa la pestafla de la placa de montaje de tuerca
de bolas 62. Entre la cabeza 64 del tornillo y la cara poste-

rior 66 de la placa de montaje de tuerca de bolas 62, sc¢ halla
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un muelle 67 que proporciona una presién gue empuja las
tuercas de bola la una hacia la dtra para aplicar wna pre-
sién orientada hacia la extremidad sobre la tuerca de bolas
frontal y evitar cualquier holgura de la tuerca de bolas
frontal con respecto al tornillo de bolas.

El accionamiento del tornillo de bolas sc ob-
tiene por medio de un servomotor de corriente continua 68
sujeto en un soporte de montaje de motor 69 atornillado en
la cara posterior 71 del soporte de extremidad de accionamien
to 57 por medio de los tornillos 72 y 73 (figura 6). Una co-
rrea de transmisién 76 que pasa entre la polea 73 del motor

y la polea 74 del tornillo de bolas asegura el accionamiento.

La tensi6n aplicada a la correa 76 puede ser alterada hacicn

do pivotar el soporte de montaje de motor alrededor del per-
no 72 mientras se afloja el tornillo 73, permitiendo la ra-
nura 77 este movimiento de pivotamiento. El tornillo 73 se
aprieta a contimuacibén para efectuar el reglaje y mantenerlo
fijo. E1 tornillo de reglaje 78, enroscado en la oreja 79
del soporte de la extremidad de accionamiento 57, facilita
1a dtencibén de la tensibn deseada de la correa, y una tuer-
ca de blogueo 78L esté montada en este tornillo. Un codifi-
cador giratorio 81'esté montado en la extremidad delantera
del motor. Una proteccién de motor de arrastre 82 esté mon-
tada en el bastidor principal 18 por medio de cuatro torni-
1155 de cabeza 83. Un conector eléctrico 84 est& montado en
el céétado del bastidor principal.

BExisten tres‘interruptores de proximidad 86, 87

y 88 montados en unos puntos separados en el sentido longi-

tudinal del bastidor en un punto adyacente al tornillo de

arrastre. Estos interruptores son interruptores magnéticos

23



N

N

10

15

20

25

30

14

de laminzs. Un dispositivo de accimamiento 91 de estos inte-
rrﬁptores estéd.sujeto en soporte de montaje de transmisibn
48 por medio de un par de tornillos. Los interruptores &6
y 88 estéin montados en el bastidor de aluvminio por unas pla-
cas de montaje de alumihio mientras que.el interruptor 87
esth montado por medio de una placé de acero y existe una
pantalla de interruptor asociada con ella en 89 para obtener
un registro perfecto con el dispositivo de accionamiento, pa
ra una Pinalidad que ge descrihirf mis adelante v que esfi
relacionada con el marcador de posicibén del codificador.
Para facilitar todavia mas el entendimiento de
los dibujos, seria conveniente indicar que la superficie 92
que se representa en el dbujo y que esti cubierta por la ta
pa de gxtremidad 93 en la figura 5, tiene realmente la For-
ma ilustrada por la linea 92L en la figura 6. De la misma
manera, la linea 94 de la figura 6 repfesenta simplemente el
borde interno de los cartabones de unién 96 ¢l bastidor prin
cipal 18. '
Haciendo referenqia a las figuras 7-10 que re-
presentan un conjunto de topé frontal tipico, el bastidor
priﬂcipal v el sistema de arrastre de carros son los mismos
que en las figuras 3-6. Por tanto,muchos de sus detalles han
sido omitidos. Se describirén ahora las caracteristicas que
son diferentes. '
N En primer lugar, ya que los conjuntos de tope
frontal pueden utilizarse para sujetar la pieza trabajada,
el bastidor esta provisto de uﬂ par de bloques de fijacibn
de soporte de.material 96que estén sujetos en el bastidor por
medio de un par de tornillos de cabeza 97. Cada uno de estos

bloques recibe una barra de soporte de material 98 provista
-
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de un carril de soporte de material 99 sujeto en su extre-
midad superior-por medio de un tornillo de cabeza 101. E1
carril 99 tiene wna seccidén transversal en forma de U in-
vertida con una superficie superior plana 102, una cara in-
terna plana y recta 103 y wna cara cxterna 104, Ya que las
barras de soporte de material 98 pueden desplazarse verti-
calmente en los bloques de fijacibébn de soporte de material,

el soporte de material 99 puede ser elevado de modo que la

cara superior 102 del mismo se sitfie por encima de la cara

superior 106 del carro. Cuando ha sido elevado o bajado hag
ta la posicibn deseada, el soporte de material puede fijarse
en su sitio utilizando unas empuviladuras de fijacidn 107 que
estén enroscadas en los bloques de'fijacién de soporte de
material. La cara 103 del soporte de material buede ser uti-
lizada para el escuadrado. Esta operacibn es facilitada no
solamente por la posibilidad de elevar el soporte de mate-
rial por encima del nivel de la cara superior del carro,
sino tambien por el hecho de que los agujeros que reciben
los tornillos de cabeza 101 gienen una forma alargada en la
direccién de las flechas 108-109 de la figura 7. Por consi-
guiente, cuando se aflojan los tormnillos de cabeza 101, el
soporte de materid puede desplazarse en cualguier direccibén
1Q8 o 109 y en cualquier extremidad, para ponerlo perfecta-
meﬁte de escuadra con la herramienta situada en la plegadora.
A coﬁtinuacién es posible apretar de nuevo los tornillos para
sugetar el soporte de mater1a1 99 en su sitio.

El carro esté prov10to de ranuras 111 y 112 en
Porma de T invertida y que estén destinadas a recibir unos
esparragos o elementos de tope frontal adecuados, segin el

tipo de trabajo que ha de ser realizado.

-
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'Debido al hecﬁo de que los topes frontales pueden
ser utilizados para soportar el material, y porque puede ser
necesard que su seperacibn horizontal cambie de un trabajo a

otro trabajo, se utilizan algunas caracteristicas de montaje
5 poco corrientes. Aunque la cara de montaje 19 es-la misma
que para el bastidor principal descrito para el tope poste-
rior, y el montaje se efectfia por medio dew par de tornillos
de cabeza 113, estos tornillos de cabeza estén dispuestos en
vna via de tope vertical 114. Esta via de tope esté situada
10 en unos surcos 116 gue se extienden verticalmente en el ca-
vro 117 de carril de velocidad. Bl carro de carril de velo-
cidad esté montalo por medio de seis ruedas de guiado de ca-
rro en forma de V doble que estén montadas mr medio de roda-
mientos de bolas en unos ejes sujetos en el carro de rail de
15 velocidad. Estas ruedas de guiado estén montadas en las ba-
rras de via en forma de V 119 y 121 dispuestas en la barra
de montaje de via 122 gue estad sujeta en la cara delantera
de la bancada de la plegadora. Las barras de via 119 y 121
estin sujetas en la barra de ?ontaje de via por medio del
20 dispositivo de fijacibn 123.
El reglaje en sentido vertical de la via de tope
vertical 114 se obtiene haciendo girar el volante 124 que esté
sujeto en el e¢je 126 montado a rosca en 127 sobre la via de
té@g vertical. Bl eje 126 est& mantenido longitudinalmente
25 por ia porcibn 128 situada entre el conjunto de rodamiento
de agujas 129 y la cara de empujes'lsl. Estando el conjunto
de cojinete de agujas en contacto con un saliente del eje y
estando la cara de empuje en contacto con la cara superior
132 del volante, mientras que este filtimo esté& sujeto en el

" 30 - eje por uvn pasador'eléstico 133. ELl movimiento horizontal

-
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del carro de carril de velocidad puede ser impedido por un
diépositivo de fijacién o tornillo de bloqueo 134 enroscado
en el carro de carril de velocidad y que tiene en su extre-
midad externa un boton 136. i
Haciendo referencia a la figura 11, se representa
en esta un diagrama e¢n bloques de un modo de realizacibén ti-
pico del invento aplicado a un sistema de tope para plega-
doras en el cual se utilizan tornillos dobles sincronizados
paora arvastrar topes posteriores y tornililos dobles sincroe
nizados para arrastrar los topes delanteros. Los tipos de
operaciones que pueden realizarse con la plegadora, los mé~
todos de aplicacién manual de los datos y de las instruccio
nes asi como los dispositivos de visuvaligzacibén digital, se
describen en la publicacibn titulada "Hurco Autobend Owner's
Manual for Digital Press Brake Gauge" publicada por el conce~
sionario de esta solicitud de patente, Hurco Manufacturing
Company, Inc., de 6602 Guion Road, Indianapolis, Indiana
46268. Se incluye aqui a titulo de referencia una copia de
esta publicacién, Esta publicacién describe el modelo Hurco
S5-4 de tope posterior que ha Eido vendido por primera vez
en 197% por el concesionario de la presente solicitud de
patente. El modelo S-4 tiene un solo tornillo de acciona-
miento contrariamente al aparato segfm el invento que tiene
un-accionamiento por dos tornillos.

N Haciendo referencia més completamente a la figu-
ra 11, se ha comprobado gque es ventajoso utilizar la familia
M-6800 de componentes de microordenadores fabricados por
Motorola Inc., y que se describen en el “Micro-Computer Sys
tem Reference Handbook" publicado en 1974 por Motorola Inc.

Tambien pueden utilizarse otras marcas para llevar a la prac
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tica el invento. El microbrgano de tramiento esté en 141
y estd conectado con el conductor de datos 142. Unas memorias
de acceso selectivo (RAMS) estén representadas por el Dloque

143 y unas memorias fijas (ROMS) o unas memorias fijas pro-

gramables (PROMS) estén representadas por el blogue 144,

En la familia Motorola'de "chips", se utilizan dis-
positivos conocidos bajo el nombre de adaptadores interfacia-
les periféricos (PIA) para conectar los componentes perife-
ricos con la unidad de tratamiento central. kn el sistena de
topes modelo S-4 de Hurco y en la practica del invento, estos
adaptadores se utilizan para conectar la unidad de tratemien-
to central con los dispositivos de visualizacibén incandes-

centes y de diodos luminosos, con el explorador de interrup-

~tores del teclado y los interruptores de limite; y.con el dis-

positivo de control del motor. Haciendo de nuevo referencia

~a la figura 11, el bloque 146 representa el adsptador inter-

facial periférico N2 1 conectédo a los dispositivos de visua-
lizacién incandescentes y de diodos luminosos representados
por el bloque 147. El bloque 148 representa el adapt ador in-
terfacial periférico NQ 2 que esta conectado con el explora-
doxr de intefruptores 149 para explorar los interruptores de

eclado 151 y varios interruptores de limite 152, asi como

otros interruptores asociados con el aparato particular que

se controla. Ya que existen dos motores de accionamiento de

A

tornillo 68 y 153 .para accionar el tope posterior segln el mo

do de realizacidn del presente invento que se representa en

. la figura 11, se ilustran dos adaptadores periféricos inter-

- faciales PIA nlmero 3A y PIA nimero 3Ben el blogue 154 y

en el bloque 156 para los motores de topes posteriores iz-
quierdo y derecbo, respectlvamente. Para el tope frontal, se

utiliza también adaptadores interfaciales periféricos
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PIA nﬁmero.AA y PIA ntmero 4B cn los bloques 157 y 158

para ¢l sccionamiento y el control del tope frontal iéquier—
do y para el.accionamiento y el conbrol del tope frontal
derecho respectivemente. En el bloque 159 existe un adap-
tedor interfacial periférico PIA nfmero 5 que puede ser uti-
lizado para el accilonamiento del elemento de prensado de la
plegadora y para controlar los componentes del bloque 161 en
el caso de control de profundidad de carrera del g¢lemento

de prensado de una plegadora accionada hidriulicamente, por
gjemplo.

Haciendo referencia més completa al adaptador,intorw'
facial periférico PIA nimero ZA del blogue nlmero 154 sus
oiﬁficios de entrada y de salida estén conectados con los
componentes del ﬁotor de tope posterior izquierdo y del
bloque de accionamiento 162. Este inéluye el motor de accio-
namiento de tornillo propiamente dicho que tiene un tacdme-
tro 163 montado en su eje de salida y un codificédor girato-
rio 81 mentado én'su eje de salida, La salida del tacdmetro
ée'apliéa de nuevo al amplificador del motor én el blogue
164 mientras que la saiida del codificador giratoria'se apli~
ca a un conbador sumador/restador de 8 bitios 166 cuya sali-

da se gpliba al sdaptador interfacial periférico PIA nimero

EBA. La.entradg de mando analdgica del amplificador de motor

164 se obtiene a partir de un converbidor digital/analbdgico
167 a través de una resistencia o de un potencibémetro del ca-
libracidén adecuada 168. La entrada del convertidor digital

/enalégico se obtiene a partir del adaptador interfacial

_periférico nfmero 3A. Se utiliza el mismo tipo de disposi-

tivo en el bloque 169 para el accionamiento y el control

del motor derecho de tope.posterior y en el bloque 171 para

el sccionamiento y el control del motor izquierdo de tope
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frontal y en el bloque 172 para el accionamiento y el con~
tfol del- motor de tope frontal derecho.

DESCRIPCION DEL FUNCIONAMIENTO

Bl invento es aplicable no solamente a sistemas
de reglaje dé topes para preusas troqueladoras, prensas cur
vadoras o prensas plegadoras, cizallas, etc., sino para el
accionamiento de los dispositivos de aplicacién de presién
en prensas, plegadoras o cizallas, y puede tambien aplicar-
se a otros equipos. Por tanto, los detalles del sistema de
reglaje de topes no se describirén aqui va que esti descrip-
cibén ha sido realizada ampliamente en el manual mencionado
mas arriba y en otros textos. Basta con decir que la infor-
macién relacionada con las dimensiones o las posiciones que
la estfuctura debe tomar, se almacena aiuvna memoria fija
(RAM 143, Pfigura 11) por medio de unas teclas y se efectfia
de acuerdo con el método segin el invento.

En el presente ejemplo, va que es conveniente que
la barra de tope posterior permanezca siempre paralela a la
herramienta de la plegadora, la dimensién de meta de ambos
topes seré la misma. Por consiguiente, se daré solamente la
descripcibn del proceso de céntrol de un motor y a continua-
cibn selmblaré del sincronismo con el otro motor. A este
efecto, el gr&fico que sigue ayudaré a definir y enten-

der los términos,

VARTABLES ] ] es una palabra de 8 bitios

META‘ POSICION DESEADA
te : ntmero de 0,025 mm (0,001
{ I | pulgadas) 32000
POSINR | ] ] POSICION REAL DERECHA

SR —

Signo de mando derecho
00 = mas
FF = menos

28
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COMR . Valor de mando derecho
PCOMR : ‘Valor anterior de mando
derecho
POSINL l | | POSICION REAL IZQUIERDA
SHL —— Signo de mando izquierdo
COML ' Valor de mando izquierdo
PCOML , . Valor anterior de mando
' izquierdo
PRIOR R Lectura anterior de codi-
o _ ficador, derecha
PRIOR L Lectura anterior de codi-

ficador, izquierda

ELR Valor absoluto del error
. de igzquierda a derecha
SNLR Signo del error de izquier

da a derecha
COMLITM Limite de maﬂdo (VALOR)

ELl motor, el amplificador del motor y el tacbne-
tro constituyen un servomecanismo de naturaleza convencio-
nal. Bsta controlad de acuerdo con vn programa de servopo-
sicionamiento almacenado en el ROM 144. El microbrgano de
tratamiento 141 puede 1levar 'a efecto el programa aproxima-
damente 400 veces por segundo de acuerdo con los datos de
informacién de meta y los datos de informacibén de seleccién
de topes (entre topes delanteros y posteriores) previamente
almacenada en el RAM 143 por medio del accionamiento de los
in%erruptores de teclado dpl bloque 151. Pueden utilizarse
tarjétés derinstrucciénap cintas asi como otras formas de
dispositivos de entrada de datos. Estas dos filtimas. formas
de entrada no se ilustran particularmente en el modo de
realizacibén particular de la figura 11.

Las operaciones realizadas de acuerdo con el PRO

GRAMA SERVO que se aplica a los topes posteriores, puede deg
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cribirse. brevemente de la siguiente manera:

1. Actualizacién de posicién (POSUPD)

a. Por cada tope lee el valor presente del con-
tador sumador/restador accionado por el codifi-
cador

b. Sustrae la lectura antefior para determinar el
valor del cambio que se ha produvcido desde la fil-
tima lectura.

c. Afiade el valor del cambio (que puede ser de
signo + o de signo -) a la posicibén real (POSINHR
v POSINL) _

d. Actuvaliza la lectura anferior para ser utili-
zada en el siguiente muestred

Por consiguiente POSINR y POSINL contienen el en-

s

plazamiento instanténeo real del tope derecho e izquiexrdo.

2. Obtener los errores de posicibén y corregirlos.

a. Formar TARGET-POSINR para el tope derecho bajo

i1a forma de vn valor de 16 bitios.

b. Transformar este en un nfmero de signo-magnitud
con el signo en ISNR y la magnitud en COMR

c. Efectuar el cambio de ganancia y la limitacibn

en COMR de la siguiente manera:

1. Si COMR es inferior a 0;635 mn (0,025 pulgadas)
no hay cambio

2. Si COMR esti incluido entre 0,635 mm y 1,27 mm
(0,025 y 0,050 pulgadas) dividirlo por dos.

3. 8i COMR esti incluido entre 1,27 v 25,4 mm apro-
ximadamente (0,050 y 1,0 pulgadas) dividirilo
por cuatro.

4. Si COMR es superior a 25,4 mm aproximadamente

v
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ajustarlo en 6,502 mm (0,256 pulgadas) 4
# para la de 8 bitios, como méximo.

d. Realizar el Funcionamiento a, b, ¢ indi-

cado mas arriba para el tope izguierdo.
De este modo, COMR y COML son los valores de
el valor de meta y cl valor real. '
3. Servo desplazamiento de la izquierda a la de
recha, o de la derecha a la izquierda (MATCH ~
adaptacién).
a. Formar la magnitud de signo de precisidn
fmica de POSINR-POSINL e introducirla en ELR,
SNLR. 7
b. Determinar el signo del mayor error COMR o
COML. )
Comparar este signo con el signo de ELR.
S8i los signos son identicos, elegir el eje dere-
cho.
Si los signos son diferentes; elegir el eje iz-
quierdo, .
c. 5i se ha elegido el eje derecho, invertir el
signo de BLR (es decir SNLR). _
d. Limitar el mando elegido a 6,502 mm (0,256
pulgadas - [ELR]). |
3., Efectuar la adicién d magnitudes de ELR y del

COMR , .
CoMX COML e introducir en COMX.

De ede modo ‘se "ajusta" el mando del eje que es~

t4 situado por delante, reduciende su velocidad para obtener

POSINR=POSINL, es decir ELR=0.

4. UPRATE

Cada mando se compara con su valor anterior y
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se deja qﬁeauménte solamente dos unidades
respecto a su valor anterior. No se impone
ninguna limitaci6n en las reducciones.

5. OUTSED
a. Se aplica cada mando a través del PIA
(Adaptador interfacial periférico) él con-
vertidor digital/analégico (D/A) para fa-
cilitar un mendo de velocidad analbgico
mas o mencs,

6. Control del motor
Los mandos de velocidad controlan la ve-
locidad de desplazamiento de los topes.
Bl movimiento resultante de los topes es
leido por los codificadores digitales.

i 7. Efectvar el servo accionamiento hasta 1.

' Haciendo ahora referencia mas particular a la

figura 11 vy refiriéndose al parrafo l.a. que antecede, se.

ve que el codificador arrastra el contador sumador/restador

de 8 bitios para que efectfie una suma o una resta, segin la

~ divisibn de rotacidn del eje\del motor para accionar cl tope

hacia la herramienta de la plggadora 0 a partir de la misma.
La cuenta es leidae un orificio de entrada del adaptador
interfacial periférico 3A para su almacenad provisional en
el ordenador. En este ejemplo, el codificador giratorio pro-
duce un impulso por cada 0,025 mm (0,001 pulgadas) de despla
zamiento de la tuerca de bolas en el tornillo de avance., Por
tanto, cada incremento del contador representa 0,025 mm
(0,001 pulgadas) de desplazamiento.

La salida del ordenador se aplica a través

del PIA nfmero 3A al convertidor digital/anologico 167 pro-
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duciends una orden de salida a través del dispositivo de
caiibracién.168 y aplicandola aliamplificador del motowr.
Tipicamente, esta orden es una tensibén analbgica quec puede
variar desde -5 voltios hasta +5 voltios. El signo de la sa-
lida depende del signo aplicado al convertidor 167 a partir
del PIA nfmero 3A segin se determina por la direccién.de mo—
vimiento necesaria.

Algunos interruptores de limite especificos se
representan en el bhlnave 173 covnectado con e] bloque 152
de la figura 11, y se entiende que estén incluidos en el nfi-
cleo 152. Se han representado aqui solamente para indicar
que para los topes posteriores izquierdo y derecho existen
entradas procedentes de los interruvptores de limite tales
como RLSL y RLS- para el tope derecho, y RCS que es el in-
terruptor central del tope derecho, y LLS+ y LLS- y LCS pa~
ra los interruptores de limite extremo y de limite central
del tope izquierdo. Hualmente el RMP representa la entrada
derecha.de impulso de marcacibén procedente del codificador
v LMP representa la entrada izquierda de impulso de marca-
cibdn procedente del codificaaor. En el caso del tope poste-
rior.izquierdo, el LLSY podria ser el interruptor 86; LLS—-
podria ser el interruﬁtor 88, y LCS podria ser el interrup
tor 87. El impulso de marcacibén izquierdo procede del codi
ficador 81. se observari que si se desea uwtilizar otro mo-
tor“y‘otro tornillo de aance para arrastrar otroc carro pa-
ra el tope posterior, o-cuando existen otros aparatos dis-
tintos de los topes montados en tuvercas de tornillos de avan
ce accionados por motor, podriantutilizarse interruptores de
limite y entradas de impuvlso de marcacién suplementarios pa

ra cooperar con el motor suplementario, la transmisibn, el
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contador y otros componentes tales como los del bloque 162

por cada motor y cada tornill suplementarios. Se necesita-

rén algunos cambios en los detalles del programa pero esta
operacién puede ser realizada facilmente por los peritos

en la materia. Por tanto, el funcionamiento del progranma
descrito mas arriba para produvcir los mandos de velocidad de
los equipos de control del motor tales como 164 de la figura
11, puede ser ampliado para accionar mas de dos motores. El
siono del mandn de velocidad designa 1a divecnifn en 1a cnal
el motorln de desplazarse, y el nivel es proporcional a la
velocidad a la cual debe desplazarse el tope;‘Un ejemplo de
un equipo de control de motor adecuado es el servocontrola-
dor ‘Aerotech modelo nfmero 4020 fabricado por Aerotech, Ind.
de Pittsburgh, Pa. )

% Durante 1a_uéilizaci6n del aparato, suponiendo
que se utilice para cfectuar una operacibédn de posicionamien
to de tope, puede situarse en el modo de calibracibén en cl
cual los.motores 68 y 153 accionan los topes hasta que sus
carros respectivos se posicionen para establecer la coin-
cidencia de la seflal de intefruptor central izquierdo con
el impulso de marcacibn izquierdo y la coincidencia de la
seflal de interruptor central derecho_cdn el impulso de mar-
cacibén derecho. Se mantiene asi la posicibn de referencia

del carro con respecto al bastidor. La lectura dimensional

_ particular que se obtiene en el dispositivo de visualizacién

147 se establece mediante el reglaje del brazo de soporte ho
rizontal del tope con respecto al carro, de modo gue cuando
1a lectura dimensional es de 101,6 mm (4 pulgadas), esto sig-
nifica que la cara de la barra de tope en contacto con la

pieza trabajada esté auna distancia de 101,6 mm (4 pulgadas)
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{ .
respecto~a la linea central del troquel en la plegadora.

Por tanto, cualquier dimensién de mesa que ha sido marcada
en el teclado vy almacenada en un RAM, seri tenida en cuen-
ta por los motores de la barra de tope en tiempo oportuno
para la operaciédn de dobles particulas que ha de realizarse
en la pieza trabajada. '

1. Actualizacibn de posicibdn

Suponiendo ahora que los motores estén accionan
do los topes hacia una dimensién de meta, el servo-programa
se desarrolla por medio de las operaciones indicadas més
arriba. Suponiendo que el tope posterior es eltope.%ue se
esté arrastrando para el algoritmo de ®actualizacibén de
posicién® indicado més arriba, €l ordenador leée los valores
de los contadores 166 v 174 y almacena la infogmacién provi-
sionalmente. A continuacién sustrae las cuentas almacenadas
én la exploracién anterior para determinar el valor del cam-
bio que se ha producido en el contenido de los contadores.
El valor de este cambio indica la distancia a la cual el ca-
rro arrastrado por este motor particular se ha desplazado den
tro del tiempo de muestreo. A continuacién afiade el valor del

cambio en el ordenador a uha variable conocida como poéicién
derecha real (POSINR) del tope derecho, y el valor del cam-—
bio observado en el confaor izquierdo se afiade a la variable
del tope izquierdo para obtener la posicibén izquierda real
(PdSINL) del tope izquierdo. A continuacibén se actualiza la
cuenta almacenada procedgnte de la cuenta anterior de acuer-
do con la muedra presente para su utilizacibén en la siguiente
operacién de muestreo. Los valores absolutos de POSINR y PO~
SINL han sido elegidos inicialmente por ejemplo en 30,48 cm

(12 pulgadas), es decir la posicibén situada a mitad de camino
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entre las posiciones extremas de un carro que tiene una
carrera de 60,96 cm (24 pulgadas), y donde se efectfia el re-
gistro del impulso de marcacibén y del interruptor central.
El algoritmo de actualizacién de posicidn proporciona la ac-
tualizacién continua de la posicibén de los topes de modo que
si, por un motivo cufjuiera, los dos carros no se despiazan
a la misma velocidad, el ordenador recibird la informacidn
relacionada con la posicibén real de cada uno de ellos. El

algoritmo proporciona el emplazamiento instanténeo real de

. los topes derecho e izquierdo, sin tener en cuenta si han

sido desplazados por el motor & arrastre o a mano o de cual-
quier otro modo. Esto conduce al segundo algoritmo indicado
mas ‘arriba que obtiene y almacena el error de posiciém.

2, Error, posicibén, obtencidn vy almacenado

El error de posicibén del tope derecho con respecto

a la posicibén de meta se obtiene substrayendo el valor POSTIHR

del valor "meta" TARGET previamente marcado manualmente en

el teclado 151 del equipo de control, y formando el resulta-
do bajo la forma de un valor de 16 bitios. Este se transfor-
ma en un nfmero de signo-magnitud con el signo en el registro
SNR y la magnitud en el registro COM. El valor de este nfimero
indica a que distancia se encuentra el tope de la dimensién
de meta vy el signo india si se trata de una dimensién supe-
rior o inferior a la dimensién de meta.

\\ Se utiliza el cambio y la limitacién de la ganancia
del c1rcu1to de servo—p051c1onam1ento. La palabra de mando
méximo es solamente una palabra de 8 bitios. Por tanto, si
el error de posicibén es superior a 25,4 mm (1 pulgada), el
valor del mand de velocidad COMR se ajusta en el valor méxi-

mo de la palabra de 8 bitios para un desplazamiento répido.

-
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Para errores de posiciones inferiores a 25,4 mm (1 pulgada)
el valor de mando de velocidad disminuye proporcionalmente.
Se aplica una ganancia méxima fija cuando el tope esté muy
préximo a la posicién de meta (0,254 a 0,508 mm - 0,01 a
0,02 pulgadas). Para errores de posicibén superiores a 0,635
mm.(o,025 pulgadas) la ganancia aplicada al COMR se divide
de acuverdo con laswrmas indicadas en lo que antecede, de
modo que se obtenga que el servo-mecanismo sea frenado cuan-

do el COMR =~ acerca a 0. Y

jat)

ave el valor COMR ez el wvalor
que se aplica al equipo de control del motor, el cambio de
su valor determina la deceleracién del tope cuand este - se
acerca a la meta. La deceleracibén se produce en vn interva-
1o de 25,4 mm (1 pulgada), v esté éontrolado por las normas
indicadas mas arriba para evitar una parada brusca del tipo
de impacto., Despues de las operaciones de las fases 2.a.,
2.b., v 2.c. mencionadas mas arriba, los COMR y COML son
1 valores de mando de velocidad obtenidos a partir de los

valores de error de posicién alculados entre la posicién de

‘meta y la posicidn real, aplicando cambios de ganancia y 1li-

mitacién adecuados. Estes mandos son los mandos que se aplican
a los convertidores digital/analdgico de los topes derecho

e izqﬁierdo respectivamente, despues de la verificacién y

la posible modificacién por MATCH, (adaptacién) que se des-
cribe mas adelante.

* 3, Servo-control de izquierda a derecha y de derecha

a izquierda (MATCH)

El algoritmo 3 indicado mas arriba que se re-
fiere a la rutina de "adaptacién" acciona el servo-control del
motor de tope izquierdo hacia la derecha, o del tope derecho

hacia la izquierda, segln el tope mas alejado de la dimensidn
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de meta. Este algoritmo produce el servo-control del tope
mas préximo a la dimensién de meta con relacibén al tope mas
alejado de la dimensién de meta. Esta operacién es importan-
te para mantener los topes en movimiento conjunto mientras
se dirigen hacia la posicibén de meta. En el algoritmo 3, fa-
se b., determinando el signo del exrror mas importante, se sa
be cual es el tope que esti "delante" del otro durante su
movimiento hacia la meta. A continuacibén, hasta que los to-
pes hayan 1legado a la dimensién de meta, aquel tope que es-
t4 situado por delante se sincroniza con el que esta detras
pew no hasta el punto de situarse detras de este filtimo, La
inversién de signo-en la fase 3.c, se hace'simplemente poT

motivos de conveniencia en el ordenador. La limitacidén de

“mando en la fase 3.d. evita que la deceleracidn del tope que

estd por delante haga que se sitle detras del tope que esta-
ba por detras en el momento de la formacidn de la ELR, desig-
nando la palabra y la sefial SNLR el tope que sirve como pa-
tron durante el acercamiento a la posicibn de meta. Se per-
mite al tope qué estaba atra§ado desflazarse al valor méximo
COMR o COML hasta que alcance un punto situado a una distan-
cia inferior a 25,4 mm (1 pulgada) de la meta, despues de
10 cual se produce la deceleracibén descrita mas arriba con
referencia al algoritmo 2. E1l mando COMX que se ha producido
eﬁ\la fase 3.d. serd siempre una sefial de deceleracibn que
dismiguiré la velocidad de desplazamiento de aquel tope que
estaba mas préximo a 1é\posicién de meta,

Bs importante darse cuenta que, aunque d:equi—.
po de control busca normalmente la posicién de meta para
ambos topes, si ocurre que un tope se para bruscamente a

una corta distancia de la posicién de meta, o despues de

-~
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1legar a la posicién de meta, es desplazado de la misna,
sin que su motpr'pueda controlar ‘este movimiento, el olro
tope se mantendrd preferentemente auna distancia inferior
a 3,17 mn (1/8 pulgadas) de este tope. Esto quiere decir
que ‘¢l objetivo de mayor prioridad del equipo de control
consiste en mantener los topes a uvna distancia inferior a
3,17 mm el uno del otro (ELR inferior a 3.17 mm - 0,125
pulgadas), en lugar de alcanzar o mentener la posicidén de
meta.

4, Sobrecarga (Uprate)

Respecto a la limitacién de sobrecarga indicada
en 4 mas arriba, para un movimiento de tope normal hacia
una dimensién de meta nueva durante la siguiente operacibn
de doblez de la secuencia, o si por algln accidente o de
otro modo se cambia bruscamenie la dimensibdn dé meta, .0 si
el tope es desplazado de su posicién de meta, los COMR y
COML no subirén instanténeamente a su valor maximo, sino
que por el contrario aumentarén de acuerdo con un cambio en
el contador de dos recuentos por céda exploracibn del servo-
mecanismo, evitando asi una excesiva elevacién de tensién en

el equipo de control. De este modo se consigue una velocidad

de aceleracién razonable.

Haciendo ahora referencia ala figura 12, se repre
senta en perspectiva un nuevo tipo de plegadora 176 que tiene
un;'bancada 177, con su borde superior en 178 en el cual es-
téa sﬁjeta la herramientq..Unos bastidores laterales en forma
de C 179 y 181 estéan sujétos en la bancada y constituyen
unos soportes para unas ménsulas de montaje de accionamien—
to 182 en sus bordes frontales superiores. Estas ménsulas so

portan los conjuntos de accionamiento qwe incluyen un motor

-
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de corriente continuva 183 conectade con 1a'caja de engra-
najes 184 y que acciona una tueréa de bolas 186 que recibe
un tornillo de avance 187 dispuesto verticalmente. Los dos
tornillos de avance soportan las extremidades opuestas del
clemento de prénsado 188 (RAM 188) en el cual esti montada
la herramienta superior en 189. Los motores 183 sirven asi
para arrastrar el elemento de prensado hacia arriba y hacia
abajy.haciendo girar las tuercas de bolas las cuales accionan
los tormilleos de avance. E1 funcionamiontc dc 1los motorss es—
t4 sincronizado de la misma manera que la que ha sido des-
crita mas arriba con referencia a la figura 11 para el ac-

cionamiento de los topes.,

Hacigndo referencia ahora a la figura 13, se re-
presenta en ella una plegadora del tip-accionado por debajo
en la cual un bastidor transversal 191 esté sujeto en los
montantes laterales 192 del bastidor en los cuales esti su-
jeto vn elemento transversal superior 193, La herramienta
superior estd sujeta en el borde inferior del elemento trans-
versal superior en 194, N

Dos placas de banEada 196 y 197_externas y fijas
separadas horizontalmente y paralelas, estén sujetas conjun-
tamenfe y en la platina o elemento de soporte de herramienta
198 en el cual esté sujeta la herramienta inferior. Un par
de- tornillos de avance del-tipo de bolas, tal como el que se
représgnta en 199, estén sujetos en la platina, situandose
uno de dichos tornillos en cada extremidad. De una manera
simiiar a la que se ha descrito con referencia a la figura
12, una caja de engranajes 201 sujeta en cada extremidad del

bastidor transversal 191, tiene un motor de accionamiento de

corriente continua 202 sujeto en ella Yy gue acciona una tuer
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¢a-de holas 203 contenida en ella. Las tuercas de bolas es-
tdn montadas en los tornillos dé avance y en la parte frontal
y posterior del freno de prensa en las placas 196 y 197. De
este modo los brazos sirven para guiar el conjunto de viga
transversal superior en las piacas_de'bancada frontal y pos
terior fijas cuando la viga transversal superior o elemento
de prensado se desplaza hacia arriba y hacia abajo bajo el
efecto de los motores de arrastre. Los molores se sincronizan
de la misma manera que la que se describe mds arriba con re-
ferencia a la figura 1l en el caso de los motores de acciona
miento de topes, de modo que se obtenga la seguridad de que
las’ extremidades opuestas de los bastidores 191 y 197 se des
placen al unisono. .

Aunqde se hayan descritq més arriba los principios
del. invento con relacidn a un aparato particular, se entien-
de claramente que esta déscripcién ha sido dada solamente a
titulo de ejemplo y no como limitacidn del alcance del inven
to. \ 7

En resumen la patente de invencidn que se solicita
deberd recaer en las siguientes ' b

REIVINDICACIONES

N 1. Ap&rato de posicionamiento de topes para prensas =
y ﬁéquinas parecidas que incluye:
" una caja de forma alargada;
un tornillo de accionamiento en dicha caja, sustan-

cialmente contenido en dicha caja;

un motor de arrastre conectado con dicho tornillo
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para arrastrar este dltimo;

un par de vias de carro paralelas que se extienden
longitudinaimente respecto a dicha caja, teniendo cada via
un borde de rodamiento con secéién transversal en forma de
Vs 7

un carro de soporfe de tope conectado con dicho -
tornillo para ser abcibnado linealmente por dicho tornillo,
teniendo dicho carxd . tnos rodillos provistos de surcos que
se acoplan por lo menos con uno de dichos Dbordes de rodamien
to, con lo cual dicho carro estd soportado y guiado mientras
es accionado pof dicho tornillo.
' 2. Aparato segin la reivindicacidn 1, caracterizado
ademis forque incluye: | )

un dispositivo de tope monfado en dicho carro.

3, Aparato seglin la reivindicacién 1, caracterizado
porque:

dicha caja es una pieza de fundicién abierta hacia
abajos ¥y ' ’ 1

dichas vias de carro estdn sujetas en Ia parte su-
perior de la pieza de fundicidn y dichos bordes de rodamien
to de la misma estan separados horiéonﬁalmente y orientados
hacia el exterior en sentidos opuestos en uno respecto ai -
otro.

4, Aparato segin la reivindicacidn 3, caracterizado

porque incluye ademés:

una tuerca enroscada en dicho tornillo de arrastre

un. dispositivo de unidn que se extiende hacia abajo
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|
‘ -
a partir de dicho carro y debajo de dicha caja y que estd su

je%o en dicha tuerca dentro ae dicha caja para conectar asi
dicho carro con dicho tornillo.

5. Aparato segin la reivindicacidon 1, caracterizado
porque incluye ademis:

un dispositivo de guia vertical que se extiende trang
versalmente a la direccidén de la vias del carro, extando la
extremidad posterior de dicha caja sujeta en dichas guias ver
ticéles,%

un carril de montaje frontal que puede sujetarse en

A}

unas guias de soporte de carro superior o inferior
que se extienden horizontalmente y que estén sujetas en dicho
garril,

un carro de velocidad que tiene unos rodillos'provig
tos de surco que estén soﬁortados por dichas guias para per-
mitir el movimiento horizontal de dicho carro de velocidad en
el sentido lateral en la prensa o magquina parecida,

estando dichas guias verticales dispuestas en dicho
carro de velocidad y pudiendo aesplazarse verticalﬁente estan
ﬁo guiadas en dicho carro de velocidad,

y unos medios situados en dicho carro de velocidad

y en dichas guias verticalks para hacer subir y bajar dichas

Y
guias verticales con el objeto de elevar y bajar dicha caja.

~ 6. Se reivindica por 1ltimo como objeto sobre el qué
ha de recaer la patente de invencién que se solicita: APARATO
DE POSICIONAMIENTQ DE TOPES PARA PRENSAS Y MAQUINAS PARECI-
DAS/ ' |

L2
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.. Todo conforme queda descrito y reivindicado en la
presente memoria descriptiva que-consta de treinta y seis
paginas mecanografiadas y dibujos adjuntos.

Madrid, 2 Noviembre 1977




L= ary \uv
T}
7 _Xhonn OTHYNEZE _
LB T axqueTAOU 3P g "PTIPBH
gyTavA VIVOSE

69 89

oS AUNURAR RN RN AUURARRRR R -
28§ *II\IILI/J b4
er— NI i8
9L m— ' 29 Ly

N " Hop |\ & \ - 2614
(PR ay e mwm)

NEES

N w_-\iﬂ//ﬁ, tl
es— N ) Le Y

W ].W\., f-ﬁﬂuy
o R 7 v

N NE N = N

R 7“V///m/ n ///nu// wV.. Z 2S
R \\\\ \\ 99 Vs

NN // RN NN A : _u—

/ N

T /SVPOH ¢ *ONT ‘ZNVAHOO HNTYNLOVAONVIH O0UOH

NIYdS



re

HURCO MANUFACTURING COMPANY, INC.

/
://lllt.r%\\\\\\

o m .
14

Fig.2 47 62




SPAIN

3 HOJAS/ 1

N

\?s\\\\ RN AR \\ \"\\\\\

N »k\\\\

Y e i T T Y

7/////////// ////\ %2




4%

O

v qEVNIET
£6*T @D exqueT4fu 8p 2 ‘PTIPEN
TTIIVIYVA VIVOST

8614

ANae

%l

g EPN
=W
\

77

SRR OaSS

HEIIITERNNRN

a 3497

A il

2 D14

N

OO

R R

20 Kb

S g
N N
N

€0l

— 3
T )

ﬁllll

I

A =

=
L T

ol PA]]

4

N

2 /SVPOH ¢

NIYdS

*ONI ‘XNVILOD HNIHAIOVANNYH ODNNH



HURCO MANUFACTURING COMPANY, INC.

& i’l // 7 I3

72

77

»
!

i
Al

N

=
R




SPAIN

3 HOJAS/ 2

ﬁ\%{ |
T 1“4—‘ -
e T
e :
& L M/

106

V%

Fig.7

99

/ IO%\

e f &

2

" J

0
\

L \\\\\\\\\\\i\‘?\“

Fig.8

ESCALA VARTABLE
Madrid, 2 de n¢yiembre
BERNARD, A

de 1.97

~




\\ MG
{Nralila¥ed via:aetdndes
AT A=y

or
LL6T o0 azefatnou ep g 'DTIDEI
TTEYIEVA VIFOST

11 B4

89 9L

el

12 :/ 3 ¥ '

_w_ NA l@.%ww A_... | W _ __ﬂ _S_
_r esi 5 |

T 691 | t
—m# _ —mvc \_ _<¢u _ aew ﬁlm_f _ 2y L _ £ L
~ wm_\ ﬁ B_\ ~ - L] o il Mv_
65! np,v_/ :A/
pil—]
o1 614 /
e
i~ O
B_wm ,.“ e © A
1l O%
| N2A ,“,\
AN W,
vol Nk
\

66
20l 2l
(0]
€l 90l

€ /SVLOH € NI ZNVANOT DNIGNTOVANNYIT O0uNE




HURCO

UFACTURTNG COMPANY. . INC.

10
108 103
HZ\ i ¢ I
136 : ATk
l: '
107 [ | / i
O: 1L
Iy mu- A
T
|
: .
‘ Fig
| 144
141 \,43
146
\ 148 154 157
142 / / /-155 — / ,
#] #2 #3A #3p H4A #4p
‘ T /IGS
e 183 |
147 l %_@_@_ 572
3 E
’5'/ ’| 152 5 L ) \m
] 173
- :1; gz | e
— _—163 .
167 168 Fig.!!
i E




% HOJAS/ 3
o]
103 102
99
104 182 187
. / 186
x A
; ) L &3 m 184
| ; —
il N o7 ; % /
. # Nog Pl
\\98 181
179 =1
Fig.10 -
i i ! ¥
159 @ 1 |L.D ‘Il
if [ Fig.12
Ve 158 N[5
#4B #5
\ [
172 el
)12
199
203
~— 201
_ 204
tig. 11

Madrid, 2 de no

STA ST T
DLLONERDTU T




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



