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La presente invencidn se fefiere a perfeccionamientos
en herramientas sensora del Adngulo para aplicar par motor.

Un dispositivo normal para aplicar par motor a disposie
tivos de sujecidén roscados y otros medios similares comprende un
5e motor neumdtico y un reductor de engranaje en relacidén de trans—
misidn con un accionador que normalmente consiste en un casquillo
0 un destornillador. En muchas técnicas para regular o detectar
el gra@o de apriefe del dispositivo de sujecidn, se detecta el
dngulo de avance del dispositivo de sujecién. Una técnica comin
10. en la cual se necesita detectar el dngulo se llama el método de
' "giro de la tuerca" que, en su forme mds sencilla, hace avanzar
a un dispositivo de sujeeién hasta que se aleanza un valor de pat
motor.bajo predeterminado y después se da un giro al dispositivo
de sujecidn en un dngulo adicional predeterminado constante., Otra
is, estratégia normal de apriete que exige la deteccidn del 4ngulo
se describe en un articulo titulado “controles electrdénicos del
par motor para establecer la tensidn de dispositivos de sujecidal
Assembly Engineering, Septiembre 1974, pdginas 42-45,

Aun cuando las herramientas de aplicacién del par con
20 detencidn del dngulo en la tecnologia anterior situan el sensor
| del dngulo entre el redﬁcﬁor de engranaje y el accionador, en la
patente EE,UU, 3,982,419 se ilustra una herramienta que detecta
el dngulo fuera del motor,

Existen dos deficiencias en las herramientas de aplica-
25, cidén del per motor con deteccién del dngulo de la tecnologia an~
terior, La primera es que no existen medios para compensar la
torsién del eje de salida, Segtin resultard evidente, la magnitud
de la torsidn comprende la diferencia entre la magnitud detecta~
da de la rotacién del eje de salida y la magnitud de rotacidn que

30, realmente tiene lugar en el dispositivo de sujecidn. Ia magnitud
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de 1la torsidn estd en fuﬁcién al par motor aplicado y a la rigi-
dez a la torsién del eje de salida y el diSpositivo de sujecidn,

Cuando se emplea una estratégia de apriete de giro de
la tuerca, la cantidad de giro que ha de recibir el dispositivo
5. de sujecidén después de alcanzado el nivel:de.par motor predeter-
minado, se determina normalmente de una forme empirica. Si la de
.terﬁinacidn empirica del dngulo se efectua con una elevada rigi-
dez torsional o un eje corto de salida y el ensamble en produc
c¢ién se efectda con una baja rizidez torsional o un eje de sali-
10, da largo, la roftacién real del dispositivo de sujecién en la pro
duccidén estard consistentemente préxima a la determinacidn empi-~
rica. Por lo tanto, con ejes largos de salida como se suelen emw
plear en las herramientas de védstagos miltiples, la magnitud de
la torsidén puede efectuar notablemente a la carga de sujecidn o
15. tensién del dispositivo de sujecidn.

El efecto del par motor aplicado es también importante
pero en mds secundario, Suponiendo que la determinacidén empirica
de la cantidad de giro-que ha de experimentar el disypositivo de
sujecidén después de haberse alcanzado el nivel de par motor pre-
20, determinado se efectie con dispositivos de sujecién con un prome
dio de régimen de par motor, la existencia de dispositivos de sg
jecidn de rég;men de par motor alto y bajo en la préctica ejerce
r4 un efecto sobre la diferencia entre la magnitud de la rotaciéﬂf//
que tiene realmente lugar en el dispositivo de sujecidn y la mag+
25, nitud de la rotacién detectada. Por ejemplo, en un perno de ele=-
vado régimen de par motor que se desee girar 100° después de ha-
berse alcanzado el valor del par motor predeterminado, la rota-
9i6n real dél dispositivo de sujecidn quedard realmente por deba=

Ajo de 100° por que se produce una cantidad notable de torsidn en

30, el eje de salida, En un perno de régimen bajo de par motor ea ciy
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de par motor detectores del dngulo de la tecnologfa anierior, es

cunstancias similar, la magnitud o la rotacidén real del perno
puede exceder de 100° porque el valor determinado empiricamente
comprende una cierta cantidad de torsién mayor que la experimen-
tada con el perno de régimen de par de torsidén bajo. Por consi~
guiente, es evidente que el método del giro de la tuerca no es
tan independiente de la friccidn desarrollada esntre las partes
componentes del dispositivo de sujecidn como cominmente se supo-
ne. o

El segundo problema con las herramientas de aplicacidn

que la resolucidn del sensor deja aigo que desear, Serd evidente
inmediatamente que la precisidén del sensor del #angulo situado en
tre el reductor de engranaje y el accionador estd en funcidn al
némero de diferenies posiciones del eje que puedan ser realmente
percibidas por .el sensor. Esto es evidente por la tabla siguien-

te.

TABLA 1
gg?iﬁgiigii eje vealmente Preecisidn del sensor
6 60°
20 180
50 7,2°
100 3,6°
360 1©

Como el didmetro del eje del que se toma lectura es del orden de
12,7 a 25,4 mm es evidente que existe un limite, tanto précticoA
como tedrico, al nlmero de lugares del eje que puede detectar el
sensor del dngulo,

Para resolver estos inconvenientes, el dispositivo del

invento proporciona medios que compensan la torsidn del 8isposi=
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‘za de elaboracién; medios pars determinar la rotacidn del dispo
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tivo de sujecidn y la torsidn del trén del accionador entre la
conexidn del accionador con el dispositivo de sujecién y el lu-
gar que ocupa el sensor del dngulo. Ademds, la resolucidén o pre-
cisién del sensor del 4ngulo aumenta sustancialmente situando el
sensor para-que tome la lectura del motor en lugar de tomarla el
eje de salida, Como el reductor de engranaje entre el motor y el
eje de salida funciona normalmente con una reduccién o desmulti-
plicacidn de 20-40:1, un aparato sensor-capaz de detectar sola-
mente 6 lugares diferentes del motor puede realmente detectar
entre 120-240 posici;nes del eje de galida que constituye un=
precisidn angular de 3,0-1,50. En L;cunstancias similares, con
un sensor capaz de detectar solamente 12 lugares diferentes del
motor, se pueden detectar entre 240-480 posiciones del eje de
salida que corresponde a una precisidn del sensor de 1,5—0,750.
Por consiguiente, se mejora notablemente la resolucién del sen-
sor,

Este invento tiene por obﬁéto proporcionar una herra-
mienta sensora del 4ngulo para aplicar par motor, que compensa

la %orsién del dispositivo de sujecidn.

E

0tro objeto del invento es nroporcionar una herramienta

sensora del dngulo para aplicar par motor, que compensa la tor—
sibn de la conexién de accionamiento entre el dispositivo de su
jecibn y el lugar que ocupa el sensor del dngulo.

Otro objeto del invento es proporcionar una herramientd
de aplicacidn de par motor que comprende un accionador, un motoy
¥y un reductor donde la deteccidn del dngulo se toma del motor ¥y
que proporciona medios para compensar las detecciones de rota~-
cién, En resumen, un aspecto del invento comprende un dispositi-

vo que incluye una herramienta para aplicar par motor a una pie-
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gitivo de aplicacidn del par motor; medios para detectar el par
motor aplicado & la pieza de elaboracidn, y medios para compen—
gar las determinaciones de la rotacidn en funcidén al par motor
aplicado,

5. En los dibujos:

Tia figura 1 es una vista de costado, parcialmente en
seccidn, de una ﬁerramienta de aplicacidn de par motor segin losg
principios de este invento,

La figura 2 es unza vista frontal de la herramienta de 1
10, la figura 1; ¥
| La figura 3 es una vista esguemdtica de una modalidad
de dispositivos de compensacidn para corregir graduaciones de
dngulo,

Refiriendonos a las figuras 1 y 2, se ilusira una he-
115, - | rramienta de aplicacidén del par motor 10 gue comprende, como com
ponenteé principeles, un acoplamiento del dispositivo de suje-
cidn 12, un transductor del par motor 14, una carcasa 16 que alg
ja un reductor de engranzje 18 y un motor de funciona@iento neu
nético 20, un transductor de dngulo 22 y un aparato de regula=-
.20, cién nevmédtica 24.

El acoplamiento del dispositivo de sujecidn 12, compren
de una carcasa 26 que aloja con rotacidn un eje de salida o ac-
cionador 23 que tiene un adaptador en su extremo libre para re- ‘
ceibir un acoplamiento como wn casquillo, destonillador u otra
25, conexidn de transmisién del par motor peras unirse en transmisién
soltable a un dispositivo de sujecién o pieza de elaboracidn.

Bl eje de salida 23 atraviesa el transductor del ner mg
tor 14 que puede ser de cualquier tipo conveniente ¥ que funcio

‘ na para dar lecturas ‘del par motor actuales viables, Un transdug

30, tor de tipo apropiado comprende un extensimetro montada directas



mente sobre el eje de salida 28 con un equipo de transmisidn
‘apropiado 30 montado en la carcasa. Un transductor apropiado es
el transductor que se puede obtenef Lebow Associateé, Troy, Mi-
chigan y se conoce como aparato captor del par motor de trans—
54 formador rotatorio, tipo 2. Un conductor eléctrico 32 sale del
transductor del par motor 14 hasta un equino de lectura apropia
do (no ilustrado) o hasta la circuiteria de la figura 3, segin
se explicard con més detalle mds adelante, El extremo conducido
del eje de salida 28 atraviesa un szliente 34 y un tabigue divi
10. s&rio 36 introduciendose en un rebajb 38 en la carcasa 16.: Un
acoplamiento 40 conecta el eje de salida 28 2 un eje 42 que con
prende una éaiiﬁé'del reductor de engranaje 18, El acoplamiento
40 estd convenientemente estriado en un extremo para recibir es

trias complementarias del eje 28 y proporciona un rebajo poligo

W .

15. nal en el extremo opuesto para recibir un extremo del-eje 42 qu

>

tiene una forma similar. Bl eje 42 se monta para girar en la cap
casa 16 por medio de cojinetes apropiados 44, El mecanismo de
en;ranaje 18 puede ser de cualquier tipo apropiado y se ilustra
coro de variedad planebtaria que tiene un eje de entrada 46. ILa
20, 'reduceidn o desmultiplicacidn proporcionada nor el reductor 18
es convenientemente de por lo menos 10:1 y preferiblemente del
orden de 20-50:1.

El motor 20 se ilustra como un motor de paletaé que
tiene un eje de salida 48 conectado en transmisidn a la entrada
25, del reductor de engranaje 46. El eje de salidaz del motor 46 se
sitda en una placa extrema del-motor 50 que estd provista de co
jinetes apropiados 52 para montar el eje de salida del motor 48

de modo que pueda girar, El extremg opuesto del ﬁotor'20 compret

3 ad

de un mufién 54 montado para girar por cojinetes apropiados 56

30, en una placa extrema de motor 58, Un blogue portador de un dispg
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sitivo de estanquidad 60 se extiende sobre el extremo del eje
54 y queda estanco con relacidn al mismo por medio de uﬁa junta
t6rica‘apropiada 62, Segiin se indicard con mds detalle més ade~
lante, el bloque de estanquidad 60 proporciona un conducto de
5. aire 64 que conduce.hasta el motor 20 con escape de aire a tre
vés de wna ramura apropiada 66 en la carcasa 16. Segin es nor-
mel, la ranura 66 se cierra por medio de un elemento permeable
al aire 68. Al extremo de la carcasa 16 se fija por cualgquier
medio apropiado, por ejemplo pernos o similares, una carcasa 70
10, | .portadora ‘de uﬁ*sénébildél'éngulo*22 y un apéfato de ‘regulacida

neumdtica 24. Aungue el sensor del dngulo 20 puede ser de cual

| § ad

quier tipo apropiado, se ilustra como un dispositivo del %ipo
de proximidad de radio frecuencia que se puede obtener de Banney

Engineering Corporation, Nineapolis, Minnesota como Modelo NIGA

15, 2. Los sensores del dngulo de este tipo comprenden un disco co-

dificador 72 situado en un rebajo'74 previsto entre la carcasa

70 y ¢l blogue de cojinete 70, E1l disco codificador T2 se monta
por cjemplo mediente el empleo de estrias complementarias o me-
dios gimilares, &l extremo del eje del motor 54 y queda sujeto

.20, al mismo por una conex%én agyropiada 76. El disco codificador 72
es metdlico y tiene una pluralidad de ranuras equidistantes 78,
por ejemplo 6, sobre su circunferencia, que coopera con una son

da de radiofrecuencia 80. La sonda 80 detedta bidsicamente.la pr:

T

sencia de la ranura 78 y proporciona une salida pulsdiil en res
25, puesta a la apariciéﬁ de una ranura 78 inmediatamente adyacente
al extremo de la sonda. La sonda 80 se monta en un conducto. 82
en la carcasa 70 con un tornillo de ajuste 84 que penetra en la
caja 70 perpendicular a la sonda 80 para mantener la sonda 80

| en su sitio, Un conducto eléctrice apropiado 86 sale de la car-

'30. casa 70 hacia un equipo de lectrura apropiado, segiin resultard
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" entrada 88 y pasa a través de los conductos 102, 104, 106 64

-8 -

evidente mas adelante. En un modélo de la herrsmienta 10 que sg
ha construido y utilizado en la practica, la desmultiplicacidn
del reductor 18 es asproximadsmente 37:1, En este dispositivo
la resolucién del ingulo es l,6°. Es evidente que en un sen-
sor éptico del dngulo, el nimero de lugares detectables sobre
el disco 72 puede ser mucho mayor con lo que se sumenta vir-
tualmente la resolucidn. El aparato de regulacidn neumidtica 24
comprende un orijicio de entrada 88 que desemboca un rebajo

90, cuyo rebasjo aloja una valvula de bola 92 empujada por un

muelle 9% hacis un asiento de vélvula 96 llevado por un elemer

to de tapbdn 98 csutivo en un rebsjo 100 de la carcasa 70. El
elemento de tapbn 98 proporcions un conducto axial 102 y un
conducto transwversal intersecante 104 que desemboca en un con-
ducto de aire 106 en la csrcssa 70. EL conducto 106 se comu-
”niéa finalmente con el conducto 64 pars transmitir potencia
neumdtica al motor de psletas 20 cusndo la valvula de bola 92
se sefara del asiento de vélvula 96 bsjo ls influencis de una
barra 108 que es la barra de salida de un solendide 110 sujeto
a ls parte dorsal de la carcasa 70 y sctivado a trsvés.de un
conductor eléctrico 112, |
Segin resultaré evidente, la activacibén del golendide
110 por la corriente eléctrica que pasg a través del conductor
112, hace que la barra de sslida del solendidke 108 avance le-
vantando por lo tanto la valvula de bola 92 del aéiento 96.

Por lo tanto, penetras aire muy comprimido por el orificio de

al interior del motor de paletas 20. El aire a alta Presidn
hsce girar el motor de paleta 20 y escaps a través del elemen |

to permeable al aire 68. La rotacidén del motor de pasletas 20

efectia 1la rotacién del reductor de engranaje 18 haciendo girs
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“ferminsr de una quma empirica. De éste modo, la magnitud real

presar como :

por lo tanto el eje de sglida 28 y aplicando de éste modo por
motor a la pieza 0 dispositivo de sujeecidn.
Segin se ha sugerido snteriormente, 1s magnitud de la

torsidn en el trén de transmisién o accionamiento y en el dis-

positivo de sujecidn que no afecta a la rotacidn del dispositi-t

vo de sujecibén estd en funcibn sl psr motor splicado y & la ri+

[

gidez torsional del trén de asccionamiento y el dispositivo de
sujecibén, La torsidén éngular o(t que no se ha de tener encuen

ta se puede expressr como:
Ry = T (1)

Donde &b es uns constante por cads herramienta y tiene en con-
sideracidén 1ls rigidez torsional del trén de asccionamiento y

el dispositivo de éujeéian & donde T es el par motor splica-

do. El valor de dbse puede caldular normalmente empleando mecéT

nica elemental o como en situaciones complicadas, se puede de-

de la rotacidn angular del dispositivo de sujecidén se puede exT

X actual = An ~%% (2

:

donde c(ln es el dngulo medido por el sensor 22,

Refiriéndonos a la figura 3, se i%ustra una técnica
para compensaer la determinacidn de rotacidén del sensor del an-
gulo 22. Un dispositivo de compensacidén 114 comprende un mbdu-
1o miltiplicador 116, por ejemplo-el_multiplicador analdgico
de 4 cuadrantes se puede obtener de Anslog Devices, Inc, Norwoi

Masaschustts como Modelo 435. E1 mddulo multiplicasdor 116 se

conecta al conducto del trsnsductor del par motor 32. Una entrg

da 118 sl multiplicador 116 proporcions convenientemente la ing

sercdidn del velor de & . L2 sslida del multiplicador 116 com—

d
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prende el producto uﬂ:T que es ¢ ¢ de acuerdo con ls ecua-
e¢ién (1). El vslor de 04 @parece en un conducto eléctrico 120
que se dirige desde el multiplicador 116 hasta un mbdulo de
substracién 122. E1l médulo de substraccidn 122 es conveniente-
mente un asmplificador -operacional que se puede obtener de Ana-
log Devices Inc, Norwood Massachusetts como modelo 741.

Las sefiales pulsédtiles que aparecen en el conductor
eléctrico 86, que comprende la salida del sensor de édngulo 22,
se aglimenta a un contador 124 que totaliza el nimero de impul-
sos. El contador 124, como es légico, puede ser de cualguier
tipo apropisdo. Una sefial digital representstiva del vslor de
los impulsos totalizados por el contador 124,'ééﬁgiihénta por
el conductor 126 conectado a un convertidor digitsl a analégico
128 del cualquier +tipo spropiado que convierte la seflal digi~-
tal en una sefial sneldgics correspondiente slimentads por una
linea 130 conectads sl mdédulo de substraccién 122, El mbdulo
de substraccién 122 deduce de uns forma efectiva el valor de
® ¢ del valor total de los impulsos, 0 O m® due aparece: en el
conductor 130, La sefial de salida del mddulo de substraccidn
122 gparece en un conductor eléctrico 132 y es representativa
de & actual el conductor 132 se conecta a un dispositivo com

parador 134 que tiene una entrsda 136 portadors de una sefial

representativa del &ngulo deseado de rotacidn para el dispositi-

vo de sujecién ¢ deseado
L ]

El dispositivo de comparacién 134 puede ser, por ejem]

plo, un gmplificador operacional que se puede obtener de Analog
Devices, Inc, Norwood, Massachusetts como modelo 74l. Cuando el
valor deo(actual es igusl sl valor de o(des_eado el dispositivo -

comparador 134 desactiva el solendide 110 permitiendo que la

véilvuls de bols 92 se cierre contrs el asiento 96 y deteniendo
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por lo tanto el avance de rotacidn del eje de salids 28.

Por consiguiente, es evidente que el dispositivo

de compensacidn 114 efectla una correccidn del dngulo de svan

ce detectado del eje de salida 28 en un valor corregido repre-
sentativo del avance resl del dispositivo de sujecidn. Ia cir-
cuiteris de la figura 3, se utiliza por consiguiente, en estrs
tegias de apriete de-giro de la tuercs asi como en una estra-

tegia de spriete de giro del par motor segin se indies en el

articulo de Assembly Engineering mencionado anteriormente.

Ta técnica de compensacidw de éste invento es Gtil | .

también conjuntamente con la estratégia de apriete descrita en
Desing Engineering.(pgq¢r§§>?_Enero 1975, paginas 21-23,25,27
29, Esta estrgtégi; e;.gésicamente 1la detenccidn del limite
eldstico y 1a detencidén la rotacidén del dispositivo de sujec-
cién en respuesta a dicha deteccibén. El limite elistico se de-
tecta comparando valores del régimen del par motor tomados en
incrementos de Zngulos bastantes pequefios. Cusndo la relacién
del régimen de pasr motor calculado en Gltimo lugsr rempecto

a un régimen de par motor calculado con anterioridad alcanza
un valor determinado, ia conclusidén es que se ha slcanzado el

linite eldstico y, por consiguiente, se detiene la rotacién adi

ciongl .Un régimen de par motor medido de dos'puntos, entre

dichog dos puntos es:

donde T, es el valor del par motor detectado en el segundo
punto, Tl es el valor del par motor detectado en el primer pun-
to, m2 es el angulo medido del avance del hilc de roscs en el

segundo punto y ml es el &ngulo medido del svance del hilo de

- 1l.-
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'trategica de spriete de Desing Engimeering, la relscién que

- 12~

rosca en el segundo punto y ml es el 3ngulo medido del avance

del hilo de rosca en el primer punto. Como losbvalores detec—
tados de m2 y ml se ven afectados por la torsidn del eje de
sglida y el dispositivo de sujecibn, es evidente qﬁe el valor
celculado de TR se véafectado por ls torsidn, Se puede demos-
es :

trar gue TRcorreoto

: TR
TRyorrecto = L (4)

[1+ (mR) ]
0, si ge deses, una aproximscién muy buens a TR, oprecto ©5°

TRoorrecto = Ty [ 1- (TRm)] (5)

donde (TRm) es muy pequefio, asi, en una técnica segin ls es-—

se ha de comparsr no debers ser la relacién de 1os regimenes
de par motor medido, sino la relaéiGn de los régimenes de par
motor real o corregido que elimine el efeeto de la torsidm en
el trén de sccionsmiento de ls herrsmienta en el dispositivo
de sujecidn. |

Otra estratégia de apriete s la cual esti destinado
este invento, utiliza el régimen de tensidn del dispositivo
de sujecibn, v.g., el gumento de tensidén resultante en el avant
ce del dispositivo de sujecién por unidad de sngulo del hilo
de rosca. En ésta.téchica, el valor determinsdo empiricanmente
Para el régimen de tensién FR diferird del régimen de tensién
corregido FRcor en funcibén al psr motor aplicado. Se puede de-
mostrar que una aproximacién muy buena para el régimen de ten~

sién corregido o resl FR, .y ©8:

FRogp = BRy [ 14 (mR) | - ()

donde TR es el valor del régimen del par motor medido esencigi

-5
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mente en el mismo dngulo al que se aplica el régimen de tensid
Cusndo seutiliza el velor corregido del régimen de tensién FR,
encdlculos para estimar la tensidn resl que sparece en los

dispositivo de sujegién es produccibén, los cilculos se pueden

compensar empleando el .régimen de tensidn aparente FR_ P.Una

P

aproximacidén notable para el regimen de tensidn sparente FRapp

es:
FRapp = PRaqt [1 - (TR!“)] (7)

Por consiguiente es evidente que la técnica de éste in-

vento puede ubtilizarse en muchas estratégiass de spriete dife-

rentes que exijsn una determinacién preciss del angulo de avan|_
ce del hilo de rosca del dispositivo de sujecidn.,

Aunque ls circuiteria ilustreda en la figurs %, bi3ida~ |-

mente constituye una forms snaldgice de enfocar el problems,
es evidente a los expertos en ls materis que se puede conse-
guir ls misma técnica por cdlculos digitales. De un modo simi-
lar, la téecnica de éste invento se puede emplear psra verifi-
car el aprieté, en luger de utilizarse pars regulsr el apriete

gimplemente tomando lectura de los valores de °<actual de 1a

l1inea 132.

Descrits suficientemente la naturslezs del invento,ssi
como la meners de reslizarlo en la prictica, debe hacerse
constar que ias disposiciones anteriormente indicsdas son sus=-
ceptibles de modificécioges de detalle en cusnto no alteren

su principio fundamental,

15~
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REIVINDICACICNES

1,- Perfeccionsmientos en herramientas sensorss del 3n-
gulo psra aplicar por motor, caracterizados porque se dota s
cada herramientas de medios para aplicar par motor a uns pie-
zg de elaboracidn; medios psra determinar la rotacibén del me-
dio de aplicacién del par motor; medios para detectar el par
motor aplicado'a la piezs en elaboracién; y medios psra con-
pensar las determinaciones de la rotacidn en funcidn al par

.

motor splicado.

2.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 1,caract
terizados porque los medios de compensacidn comprenden medios
para compensar las determinsciones de rotascidn en funcién a

la rigidez torsional del medio splicador del psr motor.

3.~ Perfeccionsmientos segiin la reivindicacién 1,carac-
terizados porqué los mediosrde compensacidén comprenden medics
para compensar las determinaciones de la rotacidén en funcidn
a la rigidez torsionasl de los medios de aplicacidn del par
motor entre la pieza en elaborsecidn y los medios sensores.,

4,- Perfeccionamientos segin ls reivindicacién 3,caract
terizados porque los medios de compensacidén comprenden medios
para compensar las determinaciones de la rotacién en funcidn
a la rigidez torsional de la pieza en elaboracién.

- 5.« Perfeccionamientos seglin la reivindicacibén 1,csract

terizados porque los medios de aplicacidén del par motor com-

prenden un accionsdor para efectuar una conexidn soltable con

la pieza en elaboracién;'un notor yotatorio y un reductor q%I

conecta en transmisién el motor y el sccionsdor psra hacer gi

E;}é% el accionsdor mas lentamente que el motor y a una relacid

fraccional predeterminada con respecto sl mismo, y porque los




S« .. - comprenden un accionador para efectuar una conexidn soltasble
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medios para efectuar la determinacién comprenden medios para
detectar 1la rotacidn 4ngular del motor.
6.~ Perfeccionamientos segin ls reivindicacidn 1,ca-

racterizados porque 1los medios de aplicacidn del par motor

con la pieza de elaborascidn; un motor que tiene un eje rota-

torio; y un reductor que comects en transmisibén el eje del mo-
tor y el accionador para hacer girasr 8l asccionador més lenta-
mente que el eje del motor y a una relacidn fraccional prede-
terminada con respecto sl mismo, y porque los medios empleadOﬁ =
para la determinacién comprenden medios para detectsr la rota—t
eibn dngulsr del eje del motor. U

7.~ Perfeccionamientos segln las reivindicacioneéfi a
6, caracterizados porque para apretar dispositivos de sujecidn
roscados, la herramients se dota de medios para aplicsr par
motor a loé dispositivos de sujecidn con el fin de hacer que
.avancen a rosca; medios para determinar la rotacidn de los
medios de aplicacidn del par motor; medios para detectsr el
par motor gplicado a los dispositiwos de sujecidn; y medios
que funcionan durante‘el spriete de los dispositvos de sujec~
c¢idn para corregir determinsciones de rotacidn en funcidn al
par motor gplicado a la rigidez rotacional de los medios de
aplicacidn del par_motor.

8.~ Perfeccionamientos segin ls reivindicacidn 7,ca-
racterizados porque comprende medios psra detener el avance
. : :

a rosca de los dispositivos de sujecién en respuesta a la de-
terminscién de la rotacién corregida. ’

g:ﬁ 9.~ Perfeccionamientos segin la reivindicscidn 7,ca-

racterizados porque comprende medios para detener el a¥ance

3

a8 rosca de los dispositivos de sujecidn en respuesta a una
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funcidn de la determinacidn corregids de la rotacién,

10,- Perfeccionamientos segin las reivindicaciones 1 a 9
csracterizados porque se dota a ls herramients de un acopls-
miento que tiene un eje de salida paras hacer uns conexién sol-
table con una pieza de elabonapién; un reductor de engranaje
que tiene uns sslids acoplads al eje de sslida una entrada; y
un mecasnismo de engrangje que funciona congctendo ls entrada y
la szlids para hacer funcionar la salida s un regimen més 1entﬁ
que ls entrada; un motor rotatoric que tiene ung salida, adys-
cente a un primer extremo del motor.que funciona conectada s
la entrada del reductor de engranaje y un segundoextremo del
motor opuesto al primer extremo del motor; un sensor del &ngu-
lo situado sdyascente al segundo extremo del motor pars detec~
ter su rotacidén sngular, y medios psra compensasr las deteccio~
nes de rotscidn en funcidn al par motor aplicado.

11,~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 10,caracH
terizados porque el motor comprende un eje adyscente al segun-
do extremo del motor y porque el sensor del éngulo comprende
medios para detectsr la rotacibn dngular del eje;

12,~ Perfeccionamientos segin la reivindicacibén 10,caracH
terizados porque el mecsnismo reductor de engransje proporcio-

ne una relacidn de por 1o menos 10:1 entre los regimenes de ro-

tacidn de entrada y de salida del reductor.
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13.~ Perfeccionamientos en herramientas sensorss del angu
lo para apiicar par motor, tal y como queda sustancialmente
descrito en 1la presente Memoria, y en los dibujos adjuntos.
Esta Memoris consta de diecisiete hojss, escrites a mé-
Se quina por una sola cara. .
Medrid, - =7 FEB, fg7g
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