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La invención se refiere a un procedimiento para el mecanismo 

electroerosivo de paredes interiores ó exteriores de un contorno de pieza 

de trabajo por medio de un electrodo que es móvil tanto en la dirección -  

de su eje longitudinal como también en un plano transversal a su eje lon­

gitudinal. La invención se refiere  además a un dispositivo para la ejecu­

ción del procedimiento.

Ya se ha dado a conocer por la  memoria de patente suiza n  ̂ -  

494.085 un procedimiento de esta clase, con dispositivo. En el procedimien 

to conocido, al trabajar el electrodo éste se mueve entrando en la pieza 

de trabajo en la dirección de su eje longitudinal; el electrodo trabaja - 

pues con la  zona de los bordes de su cara frontal. Este modo de trabajo - 

lleva mucho tiempo y además el electrodo está sometido a un fuerte desgqs 

te en sus cantos de trabajo. El dispositivo indicado para la  ejecución de 

este procedimiento conocido trabaja con dos manivelas, pudiendo adoptar -  

las excentricidades de ambas manivelas diferentes situaciones entre s i ,  -  

de manera que se produce una excentricidad total variable, resultante de 

e llo . El modo en que se ajustan entre s í  las dos excentricidades de ambas 

manivelas se determina mediante un dispositivo directriz que representa - 

una inhibición para el movimiento circular de una de las manivelas. La -  

construcción del dispositivo conocido es complicada.

El cometido de la  invención es evitar la s  desventajas del pro 

cedimiento conocido, en especial pues crear un procedimiento con cuyo em­

pleo el mecanizado tenga lugar esencialmente más rápido que hasta ahora y 

no obstante el electrodo esté sometido a un menor desgaste.

El cometido de la  invención es además crear un procedimiento 

según el cual pueden erosionarse no solo superficies verticales sino tam­

bién superficies inclinadas, como por ejemplo conos interiores ó exterio­

res así como recortes y entallas.

El cometido de la invención es finalmente crear un d ispositi­

vo para la  ejecución del procedimiento, que tiene una construcción más -
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sencilla que los dispositivos conocidos.

Según el procedimiento de la  invención esto se consigue en - 

primer lugar porque el electrodo se lleva a la pieza de trabajo ó bien -  

sobre la pieza de trabajo hasta la deseada profundidad de mecanizado en - 

linea recta) porque luego el electrodo se regula mediante formación de —

una manivela con excentricidad variable, dentro del citado plano, hasta - 

conseguir el deseado in tersticio  de trabajo, porque además al trabajar se 

administra un movimiento de traslación dentro del citadoplano mediante -  

accionamiento de una pieza de excéntrica para la rotación del electrodo y 

porque a continuación se varia la  excentricidad del electrodo, siendo rea 

lizable la  variación de la  excentricidad tanto según una asociación f i ja  

del movimiento del electrodo en su eje longitudinal, como también sin mo­

vimiento del electrodo en su eje longitudinal.

La máquina de electroerosión para la  realización del procedi­

miento según la  invención presenta un cilindro de trabajo guiado en una -  

carcasa, en el cual está dispuesto un soporte de electrodo que actúe, como 

v arilla  de excéntrica y que lleva un electrodo, y en el que está alojada 

rotativa por lo menos una pieza de excéntrica, así como un dispositivo de 

mando para variar la  excentricidad de la  pieza de excéntrica.

La máquina de electroerosión según la  invención está caracte­

rizada en primer lugar porque el dispositivo de mando, la pieza de excén­

trica y el soporte de electrodo, están dispuestos en el eje central, lon­

gitudinal del cilindro de trabajo, porque el cilindro de trabajo está -  

guiado desplazable en su eje longitudinal en la  carcasa, entre dos puntos 

finales limitados por topes, y presenta un émboloy un vastago de émbolo, 

estando dispuesto el vastago de émbolo tensado previamente por resorte coĵ _ 

tra la  carcasa, de ta l manera que mediante aumento da la presión dentro - 

de una primera cámara del cilindro de trabajo este cilindro sa mueve ha­

cia arriba hasta un primer tope, y que mediante aumento de la presión den 

tro de una segunda cámara del cilindro de trabajo, éste ultimo se mueve —
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hacia abajo hasta un segundo tope, y a continuación el embolo y el vasta 

go de émbolo se mueven hacia arriba contra la  fuerza de resorte, y porqut 

finalmente está prevista una v a r illa  de tracción fijad a  regulable al vas­

tago de émbolo, para al accionamiento del dispositivo de mando.

El avance técnico y el contenido inventivo del objeto de so­

lic itu d , se garantizan tanto mediante las nuevas características indivi­

duales, como también y especialmente por la  combinación de todas las ca­

racterísticas que se emplean.

La invención se aclara con detalle seguidamente en un ejemplr 

de ejecución, a base de los dibujos.

La figura 1 muestra una parte de la  máquina de eledtroerosiót 

en sección longitudinal;

la  figura 2 muestra una sección por la línea 11-11 de la f i ­

gura i ,

la  figura 3 muestra una sección longitudinal del soporte de

electrodo,

la  figura 4 muestra una sección por la  línea IY-IY de la  f i ­

gura 3, y

la  figura 5 muestra una sección parcial por la  línea V-V de

la figura 4.

El dispositivo según la s  figuras 1 y 2 se porta en su mayor 

parte por un cilindro principal no mostrado, que de,modo conocido lleva 

a cabo el ajuste vertical vasto del cabezal de electroerosión de la  má­

quina.

El cabezal de erosión de la  máquina presenta una carcasa 1 

en la  cual está guiado un cilindro de trabajo 2 desplazable longitudinal­

mente en dos guías 7 , 9 .

El cilindro de trabajo 2 es desplazable en la dirección de la 

flecha, estando limitado el movimiento del cilindro de trabajo con el sa­

liente 2a hacia arriba mediante un primer tope 10 en la  carcasal y el mo-r
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vimiento hacia ahajo mediante un segundo tope 11 en la s guías 7, 9. R i ­

el extremo inferior del cilindro de trabajo 2 esta fijado  un soporte de 

electrodo 4 descrito en la figura 3.

En el interior del cilindro de trabajo 2 cerrado mediante uñé 

tapa 3, está dispuesto un émbolo 13 y un vastago de émbolo 15 hueco f i j a ­

do a él con uno de sus extremos. En el otro extremo del vastago de émbol) 

15 está fijado rígidamente un apoyo 22 el cual está tensado previamente 

por resorte contra la  carcasa 1 por medio de torn illos 23 y muelles 24.

En el vastago de émbolo 15 hueco está prevista una v arilla  de tracción 2) 

guiada desplazable.

La v ar illa  de tracción 20 presenta en su extremo superior un 

taladro 21 en el que se encuentran una espiga 30 de un cilindro guía 32 y 

un muelle 31. j-a espiga 30 está fija d a , tensada previamente, mediante un 

pasador de seguridad 33 a la  v ar illa  de tracción 20. En el extremo supe­

rior del cilindro guía 32 está previsto un taladro roscado 34 en el cunl 

está enroscada y asegurada contra giro mediante una contratuerca 86, una 

v arilla  roscada 35.

El apoyo 22 presenta un dispositivo de ajuste vasto 26 y un 

dispositivo de ajuste fino 28 que consta de una parte superior de cuSa - 

27 y una parte inferior de cuna 29. Para la determinación del ajuste f i ­

no está previsto un relo j comparador 25 que no se describe con detalle .

Como se vé especialmente en la  figura 2, el cilindro de tra­

bajo 2 está ejecutado como prisma hueco cuadrado, que está alojado despl¿ 

zable longitudinalmente y exento de torsión en las guías 7, 9 mediante -  

dos rodamintos de agujas 6, 6a en ángulo, guiados en dos cantos longitu­

dinales opuestos del prisma hueco.

El soporte de electrodo 4 fijado al cilindro de trabajo 2, -  

según las figuras 3 y 4, presenta un dispositivo de mando 8 unido con la 

v arilla  de tracción 20. La Varilla de tracción 20 está fijada con su ex­

tremo inferior rotativa sin holgura en dirección ax ia l, por medio de dos
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rodamientos axiales 62 y 63, en un árbol 64. El árbol 64 está desarrólla­

lo como árbol hueco y su cara frontal inferior tiene forma de horquilla.

La parte inferior en forma de horquilla del árbol 64 presenta así pues la? 

dos gualderas 66 y 67 de la  horquilla. Las gualderas 66 y 67 miran al lad3 

interior de una de las partes de dos guías rectilíneas 68, que son conoqi, 

das por el nombre "guía longitudinal de Schnneeberger". En la  representa­

ción de la  figura 3 la s dos guías rectilíneas 63 se hallan una trás otra 

congruentes. Estas dos guías rectilíneas 68 están inclinadas respeeto al 

eje de rotación del árbol 64. En el ejemplo representado se ha elegido un 

ángulo de inclinación da 453. 31 árbol 64 ajusta en un casquillo 69 sobre 

el que se encuentra un casquillo de bolas 70 usual en el mercado. Este úl 

timo está alojado además dentro de la  carcasa 73. El casquillo de bolas 70 

permite tanto un movimiento axial sin holgura del árbol 64 con casquillo -* 

69, como también un movimiento de rotación del árbol con el casquillo 39 

en relación a la  carcasa 73. La v a r illa  de tracción 20 atraviesa la  tapa 

74 da la  carcasa 73 con holgura.

Bn el soporte de electrodo 4 está fijad a  una segunda carcasa 

58 que puede moverse radialmente sin desviación axial mediante guías Je  - 

corredera 48, 49 dispuestas en cruz. Esto tiene lugar mediante guías de -  

corredera 48 fijad as al soporte de electrodo 4 las cuales permiten un mo­

vimiento sin holgura de una corredera 47 en una dirección transversal al 

eje longitudinal del soporte de electrodo 4, y mediante guías de corredert 

49 fijad as a la  corredera 47, las cuales permiten un movimiento sin holgu­

ra de la segunda carcasa 58 en una dirección asimismo transversal al eje 

longitudinal del soporte de electrodo 4 y al mismo tiempo desplazada 903

respecto a la corredera 47.

La segunda carcasa 58 unida con el soporte de electrodo 4, qut 

ha de ejercer el movimiento de traslación, sirve para el alojamiento rota 

tivo de una pieza de excéntrica 5. Esta última presenta una placa 76 tr ia : 

guiar, en ángulo recto, a la  que se unen sucesivamente dos muñones de árbt
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trica 5 está alojada rotativa sin holgura radial y axial en la segunda -  

carcasa 58, por medio de rodamientos de agujas 79, 80. El muñón de árbol 

77 está dotado en el extremo superior de un dentado 65 que engrana con - 

una rueda intermedia 51. La rueda intermedia 51 engrana por su parte con 

un piñón 52. El accionamiento del muñón de árbol 77 para rotación se efq<¡, 

túa por medio de un motor eléctrico 42 fijado a la segunda carcasa 58, a 

través del piñén 52, la rueda intermedia 51 y el dentado 65. Para la sujc 

oién sin holgura axial de la pieza de excéntrica 5 en la segunda carcasa 

58, existe además una arandela de deslizamiento 81, una chapa de seguridcc 

82 y una tuerca de seguridad 83. La pieza de excéntrica 5 se atraviesa 

axialmente por un taladro roscado en el que está sujeto un tornillo de 

ajuste 84. Un muelle helicoidal de tracción ataca con uno de sus extremos 

en este tornillo de ajuste 84 y está sujeto con su otro extremo en un bu-' 

Ion 85 apoyado en el árbol 64. El muelle 87 trata de tirar de la v arilla  

59 con el árbol 64 hacia abajo, contra la  pieza da excéntrica 5. La hipo-' 

tenusa de la placa 76 triangular de la pieza de excéntrica 5 está dotada 

de la otra parte de la  guia rectilínea 68 mencionada. El árbol 64 está - 

así pues en unión con la pieza de excéntrica 5 por medio de esta guía -  

rectilínea 68. La pieza de excéntrica se halla aquí con su parte 76 en -  

forma de placa en el espacio intermedio del extremo inferior en forma de 

horquilla del árbol 64.

La pieza de excéntrica 5 se halla pues en el lado frontal de- 

árbol 64, y la  guía rectilínea 68 que se halla inclinada respecto al eje 

de rotación del árbol 64, representa la rampa de subida entre el árbol -  

64 y la pieza de excéntrioa 5. Un movimiento axial del árbol 64 en rela­

ción a la carcasa 73 tiene como consecuencia una regulación radial de la 

pieza de excéntrica 5 con su segunda carcasa 73.

La figura 5 muestra en detalle el dispositivo de ajuste bastó

30 26 y el dispositivo de ajusto fino 28.



El dispositivo de ajuste basto 26 coasta de una tuerca 40 en­

roscada en la v arilla  roscada 35, que a través de la arandela intermedia 

41 el tornillo  distanciador 43 presiona contra el apoyo 23 ó bien contra 

una parte superior de cuSa 27 del dispositivo de ajuste fino 28, y a sí -  

pues f i ja  en forma basta la v arilla  de tracción 20 en dirección vertica l.

El dispositivo de ajuste fino 28 consta de una parte inferior 

de cuña 29 y de una parte superior de cuEa 27 en forma de U, la  cual es - 

desplazable en la dirección de la flecha mediante un tornillo de regula­

ción 27a. Mediante la inclinación de las caras de cuña se consigue una -  

conversión de un movimiento horizontal de la parte superior de cuña 27 en 

un movimiento vertical del anillo distanciador 42 y con ello de la  varlllh  

de tracción 20, de manera que mediante una inclinación correspondietemón- 

te pequeña de las caras de cuña se logra un ajuste fino vertical de la  vg 

r i l l a  de tracción 20.

Si debe ahora mecanizarse un destalonado, una entalla ó una 

superficie inclinada, tienen que ajustarse en la vertical a la altura de­

seada el dispositivo de ajuste basto y el dispositivo de ajuste fino. Al 

entrar el electrodo en ó sobre la pieza de trabajo a mecanizar, es decir 

al moverse el cilindro de trabajo hacia abajo mediante aumento de la pre­

sión dentro de la  segunda cámara 13 del cilindro de trabajo, se mueve tqm 

bien hacia abajo la  v arilla  de tracción 18. El movimiento del cilindro de 

trabajo y así pues del soporte de electrodo hacia abajo, se limita por el 

tope 11. Tan pronto como se aumenta de nuevo la  presión dentro de la segu¿ 

da cámara 1S del cilindro de trabajo, aún después del tope, el apoyo 22 s ;  

mueve hacia arriba contra la fuerza del muelle 24, a través del émbolo 13 

y del Vastago de émbolo 15. El movimiento del apoyo 22 hacia arriba tiene 

como consecuencia un movimiento de la v arilla  de tracción 20 hacia arriba 

a causa del dispositivo de ajusta basto y del dispositivo de ajuste fino. 

El movimiento vertical de la v arilla  de tracción 20 influencia por su par­

te al dispositivo de mando 8, lo cual tiene como consecuencia una varia-
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cion da la  excentricidad ¿el soporte del electrodo 4*

Como se ve el contiguo de la variación de la  excentricidad es 

dependiente del ajuste del dispositivo de ajuste basto y del dispositivo 

de ajuste fino, de manera que correspondientemente a este ajuste pueden 

hacerse entallas horizontales con ó sin componente vertica l. Como único 

criterio  para ésto se ha de considerar el ajuste del dispositivo de ajus­

te basto y del dispositivo de ajuste fino, ya que debido a ello puede cor 

seguirse una variación de la  excentricidad ya durante el movimiento ver­

tica l delelectrodo, es decir antes de alcanzarse el tope, con lo cual se 

provoca un movimiento oblicuo del electrodo. Este movimiento oblicuo, es 

decir movimiento horizontal y vertical combinado del electrodo, se acaba 

mediante el tope 11 y a continuación se limita a un movimiento puramente 

horizontal.

Mediante un correspondiente y denominado gobierno tándem del 

cilindro preinoipal portador de la carcasa y del cilindro de trabajo, y 

del cilindro de trabajo puede mecanizarse ángulos cualquiera en pieza? di 

trabajo, con lo cual puede mecanizarse por lo demás tanto contornos cóni­

cos como también curvados.

El dispositivo de la invención es como se vé accesible a nu­

merosas variaciones. Así pues por ejemplo para el especialista es posi­

ble sin más una inversión de émbolo y cilindro, es decir émbolo de traba 

jo móvily cilindro tensado previamente por resorte contra la carcasa, - 

sin que debido a ello se abandone el marco de la invención.

Descrita suficientemente la naturaleza del invento, así como 

la manera de realizarlo en la práctica, debe hacerse constar que la s dis 

posiciones anteriormente indicadas son susceptibles de codificaciones do 

detalla en cuanto no alteren su principio fundamental.
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REIVINDICACIONES

1. -  Procedimiento y dispositivo para el mecanizado electroe- 

rosivo de paredes interiores y exteriores de un contorno de pieza de tra-}- 

bajo, mediante un electrodo que es móvil tanto en la dirección de su eje 

longitudinal como también un plano transversal a su eje longitudinal, -  

procedimiento caracterizado porque el electrodo se lleva a la  pieza de -  

trabajo ó bien sobre la pieza de trabajo hasta la  deseada profundidad de 

mecanizado en linea recta, porque luego el electrodo se regula mediante 

formación de una manivela con excentricidad variable, denteo del citado 

plano, hasta conseguir el deseado in tersticio  de trabajo, porque además 

al trabajar se administra un movimiento de traslación dentro del citado 

plano mediante accionamiento de una pieza de excéntrica para la rotación 

del electrodo yporqne a continuación se varía la  excentricidad del elec­

trodo, siendo realizable la variación de la  excentricidad tanto según -  

una asociación f i ja  del movimiento del electrodo en su eje longitudinal, 

como también sin movimiento del electrodo en su eje longitudinal.

2. -  Dispositivo para la  ejecución del procedimiento según la 

reivindicación 1, caracterizado por;ue comprende un cilindro de trabajo 

guiado en una carcasa, en el cual esté dispuesto un soporte de electrodo 

que actúa como v ar illa  de excéntrica y lleva un electrodo, en el que esté 

alojada rotativa por lo menos una pieza de excéntrica, y con un disposi­

tivo de mando para variar la excentricidad de la pieza de excéntrica o - 

bién del electrodo, porque el dispositivo de mando, la  pieza de excèntri 

ca y el soporte de electrodo estén dispuestas en el eje central,longitu­

dinal del cilindro de trabajo, porque el cilindro de trabajo esté guiad: 

desplazable en su eje longitudinal en la  carcasa, entre dos puntos fina­

les limitados por topes, y presenta un émbolo y un vastago de émbolo, es 

tando dispuesto el vastago de émbolo tensado previamente por resorte cor 

tra la  carcasa, de ta l manera que mediante aumento de presión dentro de 

una primera cámara del cilindro de trabajo esté cilindro se mueve hacia
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arriba hasta un primer tope, y que mediante aumento de la  presión dentro 

de una segunda cámara del cilindro de trabajo, éste último se hacia 

abajo hasta un segundo tope, y a continuación el émbolo y el vastago de - 

émbolo se mueven hacia arriba contra la  fuerza de resorte, y porque final­

mente está prevista una v arilla  de tracción fijad a  regulable al vastago de 

émbolo, para el accionamiento del dispositivo de mando.

3. -  Dispositivo según la reivindicación 2, caracterizado por­

que el cilindro de trqbajo está guiado desplazable longitudinalmente dentro 

de la carcasa, sin holgura y seguro al giro en guías rectilín eas.

4 . -  Dispositivo según la reivindicación 2, caracterizado por- 

qne la v arilla  de tracción está fijada al vastago de émbolo mediante un - 

dispositivo de ajuste basto y un dispositivo de ajuste fino.

5. -  Dispositivo según la  reivindicación 4, caracterizado por­

que el dispositivo de ajuste basto consta de una v arilla  roscada fijada cqn 

la  v ar illa  de tracción, y de una tuerca 40.

6. -  Dispositivo según la  reivindicación 4, caracterizado porque 

el dispositivo de ajuste fino consta de una cuña doble con tina parte infe­

rior de cuna f i ja  y una parte superior de cuña regulable.

7 .-  Dispositivo según una de las reivindicaciones 2 a 5, ca­

racterizado porque un soporte de electrodo dotado de un dispositivo de man 

do y que actúa como v arilla  de excéntrica, en el que está alojada rotativa 

por lo menos una pieza excéntrica que está alojada regulable radialmente - 

respecto a un árbol, con una rampa de subida entre éste árbol y la  pieza 

de excéntrica, que se extiende en el eje longitudinal del electrodo y ac­

túa como plano inclinado, para la regulación radial del electrodo, y con 

órganos de transmisión de fuerza accionados, para la  rotación de la  pieza 

de excéntrica y con ello para la traslación del soporte de electrodos.

8 .- Dispositivo según una de las reivindicaciones 2 a 7, ca­

racterizado porque la segunda carcasa está fijada al soporte de electrodo 

mediante dos guías de corredera desplazadas 90S entre s í .



3 Hojas na 1.EROWAAG.,



3 H ojas ns 2 .EROWA AGZ.,

Fig. 2



\

EROWAAG.,' 3 Hojas ns 3.

"9 *  4


	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



