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Lea presente invencidn se refiere a una disposicibn y desa-
rrollo de mecanismos de tornillo com uno o varios husillos

a bolas y tuercas rotativas @ bolas, para la transformacién

de un movimiento de rotacién en un movimiento en vaivén. Los

5. mecgnismos de tornillo se emplean en la téenica generalmente

para cometidos de regulacidn, asi.pof ejemplo en miquinas he-
" rramientas, pero también en aviones, para la regulacidn de lo?
alerones de aterrizaje, pars sacar el tren de aterrizaje ete,
asi como para aparatos de ajuste para miltiples cometidos.
10, Es ya conocido un mecanismo de tornillo, en el que uno o
varios husillos 2 bolas y tuercas rotativas a bolas se emplean
pars la transformacidn de un movimiento de rotacién en un
movimiento en vaiven, con topes elisticos al giro y/o-elés%i-

cos gxialmente, y/o elementos intermedios, como medios de amo

| ]

15. tiguscidn para reducir lss carges punta,estando unids la tuer|
¢ca rotativa a-bolas’con una de dos partes telescopicas y es- |
tando asegurads al giro respecto a la otra parte telesanpiaé,
y los husillos se sccionan respeato a smbas partes telescopi-
®as por uno o vsrios accionsmientos frensbles. Estos especia=
20, les mecanismos de tornillo han hecho posible dar mayor robus-
tez a estos aparatos que anteriormente eran extraordinariag-
mente sensibles, y haxdr que sean apropiados para.cometidos
. en los que se espera uha alta frecuencia a cambio y segupi-
dad de abusos en su funeidn,

25. En contraposicién a los cilindros neumatiaos o

' hidrauliaos, las vsrtes telescopica de los mecanismos de
tornillos de éste tipo se dessrrollan insensibles y rigidas
a la flexidén. Una ventsja que normalmenﬁe no se gprovechs

en estos aparatos. Pera el movimiento de cargas en el espa-

30, @lo se hsn empleado en verdad ya mecsnismos de tornillo,pero
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estos mecanismos de tornillo tenisn que utilizarse sienpre de
manera que no fuesen directamente los portadores de la carga
y no estuviesen directamente bajo la sccidn de fuerzas de:f%éf
5. correspondientemente 8ptimo del mecanismo de tornillo psra el
movimiento de grendes cargss, una comstruccidn muy ligera tam~
bién sobre grandes -carreras, y estructurar con ung vigs espé;'
cialmente rigida el mecanismo de tornillo mismo encargado de»_
éste éometido, y con ello complemenvar el empleo de varios me-
10, canismos de tornillo mejorados en el sentido de la invencién,
para el cometido "desplazamiento de cargas en el espscio",me~
disnte una disposicién ventajosa medisnte la cual se ppsibili-
ta utilizsr diversamente una disposicién de éste tipo, espe-
cialmente taﬁbién para cometidos de la manipulacién dentro
15. del campo de ls msnipulscidn industrial.

La parte caracterizante en la reivindicacidn de pa—
tente 1 conéreta una determinada posicién en el espacio, me-
diante la cual esfa condicionado el que la carga s levantar
0 a bajar con un mecanismo de tornillo puede estar dispuesta
20, a considerable sepasrscidn del eje longitudinaldel mecanismo
de tornillo sin que las fuerzas de presiém que surgen sobre
el mecagnismo de tornillo influencien excesivamente la fuerza
de la carga en el espacio y la fuﬁcién del mecanismo de torni-+
llo. Tembién se 43 s la carga la posibilidad de moverse respei
25. - t0 al mecanismo de tornillo en trayectorias circulares, y
mediante combinascibén con otros elementos se afiadenmsyores gra
dos de libertad de movimiento,

Lags reivindicaciones secundarias 2 a 5 son estructu-

raciones de la ensefianza de la reivindicacidén 1.

30, ' La reivindicacidn 6 se refiere a la configurscién
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de .un mecanismo de tornillo que es especialmente ventajoso

porque esta construido a partir de elementos bdsicos muy sen-
‘dillos, forna una viga muy resistente y asi pués con un coste
de fabricacidén bajo garantiza una funcidn segurs s los gbusosy
Se especialmente al tratarse de disposiciones segin la invencidn,
pero también més alld de estas disposiciones. Las reivindica-)
ciones 7,8 y 9 contienen estructuraciones.

‘Ta reivindicacidn 10 se refiere a un mecanismo de

tornillo como elemento tensor para pinzss de sujeccidn o si-

10 . X .
¢ milares, O sea para un elemento en combinacidén con drganos l

de retencidn que pueden emplearse de forma extraordinariamenté
ventajosa en el marco de la invencibn, pero también més allé.
Para tensar los érganos de sujecibén, tal como pin-

1 zas de sujeccidn y similares, se emplean generalmente disposis
2 tivos hidraulicos © neumadticos. También se han propuesto dis-
positivos sccionados eléctricamente, por ejemplo con‘electrq;'
nanes y Srganos accionados de otro modo. La seguridad absolu-~
ta a abusos, que se eiige hoy dia por motivos de seguridad,
20. no ha permitido hasta shora sin embargo la implanbacidn de
' medios tensores eléctricos de &ste tipo. Medisnte la invencidn
se emplea un mecanismo de tornillo, que estd desarrollado pre
ferentemente seglin las indicaciones de la invencidn, como

- ' portador de las pinzas de sujeccidn y acciona con su empujadoq
25. a las mordazas de sujeccidn, estando intercalado entre éstas
y el empujador un acumulador de fuerza. En &sto ls pinza de
sujeccidn tiene que bastarse con una pequefia carréra del en-
pujador, el tubo exterior del mecanismo de tornillo tiene que

prestarse parz la soldadura de 6rgsnos de unién y poder trang

30, mitir grandes fuerzas, tienen +también que sujetarse con segu
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rided piezas de trabajo eldsticas o piezas de trabasjo minima-
mente eldstices, tienen que producirse fuerzas detensién ex-
traordinarismente altas con medios guxiliares relativamenﬁeu?
sencillos y pequefios, las fuerzas de tensibén producides tienen
5. que ser gproximadamente igusles en toda la carrera del empu-
jador. La invencién soluciona todos estos cometidos segin la |
reivindicacién 10 y lasreivindicsciones siguientes 11,12
formulindose en las reivindicaciones 13 y 14 disposiciones eé
pecialmente ventajosas que tienen importancia también mis a21lld
10.| del marco de la invencidnm.
La configuracién especial de la pinza de sujeccién ‘
misma, 0 sea independientemente de los brganos tensores pro-
piamente dichos medios los que ésta se acciona, 1la muestéa

la reivindicacidn 15 con su reivindicacién subordinadas 16.

‘15, La especial cinemdtica aqui formulada, se presta especialmente
para el empleo de mecanismo de tornillo como Srgano tensor,
pero es también emplesble mds allad de ésto.

En disposiciones para el movimiento de cargas es
especialmente ventajoso en el marco de la inveancidn, si en
20, ciertas zonas peligrosas en las que las personss pueden en-

trar en cont,cto con partes conductorss de corriente, se em—
Plean motores de baja tensidn.

La reivindicacién 18 se ocupa de un mecanismo de
giro que, como elemento de construccidn modular, tiene que
25, | realizer también el cometido del giro ilimitado de uns parte
alimentada en conductores de corriente, ya que cualquier 1li-
mitacién sngular en un mecanismo de giro origina considera=

bles limitaciones funcionales.

La reivindicacién 19 se refiere z una suspensidén

304 subdividida, srticulasde horizontslmente, extraordinariamente



importante en el marco de ls invencidn como suspeusidén para
los mecanismos de tornillo, mediante la cual la disposicidn
segin ls invencién puede moverse en msyores grados de liber=-
tad, § concretamente en cdﬁjunto en un plano horizontal. Aqui
5. es de especial importancia que cada grado de libertsd tiene
que ser accionsble y frenable.

La reivindicacidn 20 resume otra vez importsntes ca-
racteristicas de ls invencién, que son de importancia en el
marco del empleo de la invencidn en un manipuledor.

10, También se halla en el marco del cometido de la

invencién el movimiento de grandes cargas, por ejemplo, de

varias toneladss, en alturas de elevacidén de muchos metros,pu
diendo estar la carga dispuesta excéntricamente respecto al
aparato elevador a los Organos de retencidn propismente dichos,
15 y asi pués surgieﬂ&o grandes fuerzas de flexidn.Pero es cono-
cido que uns barrs, un srbol o un tubo, qomaipor ejemplo, un
husillo a2 bolss, a2l surgir fuerzas de conpresidn presenta so-
1o una rigidez a la flexién nuy limitada que naturalmente dis
minuye al sumentar la longitud. Pero las fuerzas de traccién
20. pueden transmitirse también con grandes longitudes, en aproxi-
mado laz misma magnitud, también en las mis diferentes zonas

de longitud. Es claro ademis que los husillos soldo pueden eje;

i’

cer con correspondiente longithd fuerzas de compresidén gran-.
. des cuando se eligen corresponéientemente gruesos. Pero é&sto
25. - los hace imservibles para cometidos como los que fundamentan
a la inverdén. Los pesos son demasiado grandes. El mecanismo
de tornillo empieado pars fiﬁes de elevacidn, que debe ademas
moverse, tiene que ser de construccibn extrgordinarismente

ligera. La ensefianza de la reivindicacidén 21 d3 aqui una so-

30, lucidn, mientrss que la reivindicacién 22 indica una corres-
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pondiente slternstiva de &lla. A ésto pertenece también la
reivindicacién 23,

Las ensefianzas de las reivindicaciones 21 a 27 .
sirven todas para lé estructuracidn de mecanismos de tornillo
5. en el sentido del cometido de transformarlos en elementos so-
porte lo mds rigidos a flexidn posible, con el fin de poder
mover tembién cergas excéntricas s través de los mecanismos |
de tornillo, asi como de poder supersr la posibilided de ma~
yores cargas con costes de febricacidén aumentados solo en fory
10 ma no esencial, y sobre todo poder mover también estas mayo=-I
res cargas con mayores carreras. Este cometido no se podia
solucionar con los principios de comstruccidn tradicionales.
Mientras que con elevaciones cortas es posible exigir a los
husillos s bolas fuerzas de compredidén relativamente altaz en)
15, relacibén a su didmetro, esta posibilidad disminuye ripidamen
te al aumentar las longitudes de elevacidén.Tres husillos
a bolas con ung longitud de por ejemplo 5 metios, que conjun—
temente cargados solo a traccidén pueden estdtica y dindmica-

mente con 100 toneladas, cuestan aproximadamente, la 102 par-

20. te de un husillo a bolas fabricado especislmente, que como
husillo s bolas énico puede transmitir ls misma carga también
como fuerza de compresidn. Ests sencilla consideracidén a-cls-
ta la importancis de las reivindicaciones asnteriormente men-
cionadas, que muestran dos formas de construccién. Una de

25.

ellas es que el empujador circunda sl soporte del cojinefe,
0 sea a8 uns columna unida firmemente con el accionamiento,
como parte telescOpica que sale, mientras que la otra solucidn
guia en comstruccidén tradicional al empujador dentro de un

tubo soporte paras el cojinete unido firmemente con el acciong

50, miento. Ipdependientemente de la estructuracibn que se elija,
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los husillos a bolas estdn en cada caso totalmente descarga=-
dos de fuerzas de flexidén. La rigidez s la flexidn del sopor
te puede elegirse por io tanto arbitrariamente por el proyec
tista.

Se " La reivindicacién 7 permite conjuntar a partir de
varios apsratos normalizados cortos un apsrato de mayor lon-
gitud de construccidén y mayor elevacidén, formando los elemen-
-tos de accionsmiento nudos reforzsdores, de una viga a modo
de bambu. Las velocidades de elevacidén se suman o se restan,
10. segln se conecten 10s aparatos individuales. Pueden conseguip
se velocidades de elevacién que serian inimaginables de ofro
modo. Repercute de forma especialmente ventajosa la enseﬁan{ B
za de la reivindicacidn 27 en combinacidn con las caracteris
ticas snteriormente citadas de la invencidm.

15. | La reivindicacién 28 d& una ensefisnza a modo de
4 ejemplo, Para un aparato manipulador que se llevs a msno,en
el que se manifiesta la posibilidad de gobiernode un sparato
de éste tipo, yendo mis alli del mardo de la invencidn el
empleo de un gobierno semejante. Este gobierno es apropiado
20, especizlmente como suspensién para un aparato msnipulsdor
con brazo voladizo articulado.

Mediante la invencién se cresn las condiciones
para mover definidamente grandes carges en el espacio y co~
gerlas per fuerza, de magnera que s0lo por citar un ejemplo,
25, buede moverse definidsmente en el espascio o fijsrse y mante-~
nerse, carges en el campo de 250 Kg hasta 2 Tm. con alturas
de elevacién de hasts 5 metros con ayuda de mecanismos de
tornillo.

A continuacién se aclarz detalladamente la inven=—

30, | ¢ién 2 base de los dibujos. Las figuras 1,2,5 y 7 de la dis~-




10.

15.

20,

25.

50

posicidn y desarrollo de mecanismos de tornillo segin la inveg
cién, muestran una representacidén amplisda de los dSrganos
de sujeccidn de la representacidén en perspectiva de la fiéﬁréf
4, mientras que

la figura 3 muestra detalles esencisles de un mecanis-

mo de tornillo segln la invencidn con érganocs sujetsdores de

la carga. La figura 4a muestra la configuracién de una pinze

de sujeceidn 3l.

lg figura 6 es una vista en planta de la figuras 7 y
aclara so0lo el movimiento sin representar detalles.

Las figurss 8 y 9 aclaran la disposicibén de los érga-
nos sujetadores de la cargs en el empujador.Ests aclaracidn
se completa medisnte las figuras 1l y 12, mostrando éstas de-
talles, disposicidn y desarrollo de los 6rgsnos sujetadores
de la carga. A ésto pertenece $ambién la figura-1l3.

La figura 14 muestrs en una representacién en seccién
transversal la configuracién del accionamiento del primer
mecaunismo de tornillo, mientrasAque

la figura 15 muestrs solo una tuerca rotativa a bolas
sebre un husillo s bolas con comexidn elistica de amortiguacidn
y medios de guia, como podria estar desarrollada en caso dado
en una forma de ejecucidn segln ls figura 4s.

Las figuras 16,17,18,19 y 20 son representaciones es-

quematicas de disposicidénes comstructivas de mecanismos de tor -

nillo psra grandes cargass y grandes elevaciones, cuyo conoci~
mientc es necesario para la comprensidén de la extensidn de 1la
invencidn.

Las figuras 21,22 y 2% completadas por las figuras

24,25 y 26 son de especisl importancia. La figura 21 muestra

la forma de construccidn tradicionsl con empujador guiado en

- 8o
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un tubo, empleandose las car. de la invencidn, mientras que

las figuras 22 y 23 tienen el empujsdor desarrollado como par

te telescdpica exterior.Esto mismo es valido también para

las figuras 24 3 25.

5. La figurs 26 es en cierto modo comperable a las fi-

guras 17 a 24, ya que se ha elegido una disposicidén en tridn-

guio de columnas soportes. |
La figﬁra 27 nuestra coﬁo estin dispuestos unos tras

otros mas de dos mecanismos de tornillo individusles, mientraé

10, . que la figura 28 muestra una ejecucidn con dos mecanismos de

tornillo individusles combinados. 7
Las figurss 29 y 30 nuestréin un dispositivo de mando

pera una disposicién segln la invencién, por ejemplo, en apa-|
ratos de manipulacidn que tienen que llevarse a mano,
15. En una disposicidén de mecanismos de tornillo 7Vy 7
sirve como suspensidn un brazo 6 que a través de una srticulg
cibén 26 un mecanismo de giro 22 un freno 27 un motor 28, esta
unido girable con el brazo 5 que por su parte estd fijado por
ejemplo, a una pared a través de ls articulacibén 265 el eje
2C. 2, el drgano soporte 1 asi como el mecanismo de giro 22 el
freno 27 y el motor 8, EL mec#nismo de tornillo 7 estd fijado
con su parte telescOpics 4 exterlor a un bloque presor 8l que
presenta por ejemplo un accionamiento de manivela dentada 83
. que engrana en ung cremallera 82 para poder desplazar verti-
25. calmente la ?erte telescdpica 4 exterior. Pero adicionslmente
pueden estar incorporado ademds un mecsnismo de giro 22'¢6n
los elementos de accionamiento 18 en el espacio hueco que hay
dentro del perfil de viga del brazo 6, y ejecutar un movimien

to de giro s modo de hélice de la perte telescépica 4 exterior

30; . vy con &llo del mecanismo de tornillo 7, de manera que ls carga
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agarrada por los drganos de sujeceidn 9 se girs hacia arriba
8 través del brazo 6 y desde 2l1{ puede empujarse hacia arri
ba medignte el mecanismo de tornillo 7. AL empujador 1l gue
forma ls pasrte telescopica 4°que sale, estd fijado rotativo |
5. un cuerpo de cojinete 15 del que parte un soporte de sujeccidn
84 para fines especisles por ejemplo. EL cuerpo de cojinete
15 formsn superficies de conexidn 16 a las que puede estar co
nectado con sus elementos de accionamiento 18 por ejemplo,el

mecanismo de tornillo 7; girable preferentemente en por lo mQL

1}

10. nos 90°. En éste caso los brganos de sujeccidn 9 counstituyen

un dispogitivo para sacar y meter a presidén 12. EL mecanismo
de tornillo 7'puede servir como elemento distandiador 17. En I
la figura 2 el brazo & esta partido y en lugar del acciona-

miento de manivels dentada 83 estd previsto un aparato eleva-

15, dor 28 adiciomal con el que puede regularse en altura el meca
nismo de tornillo propiasmente dicho. El aparato elevador 28
puede btratarse de un aparato de ajuste 25 cuslquiera. En la
figura 1 se muestra que un mecsnismo de giro 22 ha girado en
90° al 2° hecanismo de tornillo 7°de manera que los drganos
20. de sujeccidén 9 pueden extraer un Arbol 86 de una pieza de
trabajo 85. La figura 3 muestrs el funcionamiento de unag pin-
za 31, U, blogue de acciongmiento 71 con motor 80 y freno de
corriente en fegimen de reposo 27; estd unido con un tubo
de forma, que constituye ls parte telescbpica exterior.El
25+ husillo a bolas 70 estd guiado con la guia de husillo 87
dentro del empujsdor 1ll. Ia tuerca rotativa a bolas 10 esta
ubicada dentro del empujador 1l. El empujsdor circular esté
guiado con el taco de deslizamiento 14 y el casquillo guis

de deslizamiento 61, por forma en la parte telescdpica &

30, exterior. En el empujador 1l esta metido uh casquillo 202 co#



10,

15.

20,

25.

30.

ayuda de una rosca interior 65. Dentro del casquillo estd guisg
da una pieza de conexidn 200 que tiene una brida 88 a cuyos
dos lados estan dispuestos paquetes de resortes de platillo
79 pretensados en el casquilio 202, La pieza de conexién 200

acaba en uns cabeza dejhorquilla 203, cuyo buldn 204 atravie-

Sa por agujeros rasgados 217 los extremos 216 de los brazos
interiores 214. Un movimiento de los brazos 214 en uno u otre
sentido hace variar solo minimamente la relacidén de fuerza.
A 1s parte telesedpics 4 exterior estin soldados soportes 215
Las palancas angulares 210 con sus palancas de mordaza de
sujeceidén 211 y sus brazos interiores 214 estén alojadas en
los soportes 215 én el punto de interseceidn de estos brézos,
en. 212, A través de cojinetes de bolas estan alojadas placas
de forma 230, gue como se representa mediante flechas, pueden
girarse o volverse desde el lado interior al lado exterior.
La figura 4 muestra una vista en perspetiva. Aqui se vé
como un opefario acciona un interruptor maestro 111 con el |
que se gobierna el funcionamiento del mecanismo de tornillo
7 y del mecanismo de tornillo 7y con ello el drgano de sujeg
cidn 9. Como ejemplo, se ha dibujado un horno 110 en el que dg
be meterse la pieza de trabajo.

Los dérgenos de sujeccidén 9 de la figura 4 se muestran
en representacifn ampliada en la figura 4a. Husillos no repre-
sentados impulsan a un pifién de accionamienﬁo 127 y éste ori-~
gina 1la regulacidn de‘una Placa de cojinete'30, de manera que
se produce un mecanismo de giro 22",

En la figura 5 muestra en lugar del mecanismo de
elevacidn 28, aparato de ajuste 25, qQue se muestra en la figur%

2, la subida y bajada de todo el brazo voladiz6 3 con los bra-
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con los brazos parciasles 5 y 6, a través de un husillo de ele-
vacién 32 que estd alojsdo en cojinetes de traceidm 33 superig
res ¢ inferiores. Por lo demés se muestra como psrticularidad
el que todo el brgsno soporte puede estsr tembién alojado r37:
5. tativo a trsvés de uns corone rotativa a bolas 89, Para esto
pueden preverse medios de accionamiento especiales, mecsnismo |
de giro 22.Ls disposicién de elementos distanciadores 18,ele-
mentos de accionsmiento y mecanismos tensores 23, se aclars
méds adelante. Como complemento de la figura 5 la figura 6
\10. muestrs Gnicsmente una vista en planta,vlos movimientos y las
articulacidnes.

La figura 7 complets shora la ensefisnze de la figurs
5. Las srticulaciones 26.26°estan dotadss de sparatos elevado
res 28 adicionsles que pueden tener una configurscibén similar
15. a la de los dos primeros mecanismos de tornillo 7.

La representacidén en perspectiva de las figura 8

muestra una representacidn en explosidn de la disposicibn s .
La invencidén de los elementos de accionamiento 18, mecenismo
de giro 22"y cuerpo de cojinete 15 en el empujedor 1ll. El
20, cuerpo de cojinete 15 es giratorio respecto al'empujador 11,
pudiendo temer lugar ésto, como se mostrars mds adelante, tam-
bién medisnte un mecsnismo de giro 22°con distribuidor de co-
rriente (cuerpo de anillos rozantes 220), A una de las super-
ficies de conexiéﬁ 16 del cuerpo de cojinete 15 esta adosa-
25, do el motor 80 s través de tornillos 91 pudiendo efectuarse
esto de manera que pueda llevarse e cabo un giro de_EGOO
conforme al cometido de trabajo, tal y como se represents me
diante las flechas. La carcasa 90 del motor 80 esta scoplada
por su parte con elementos de gccionamiento 18,csrcasa, de

30, engranaje 92 y elementos distancisdores 1.7, con un distribui-
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dor de corriente 220 en el que un cable de conexidén 154 va
' hasta el portaescobillas 153. EL distribuidor de corriente 220

con su carcasa 24 es al mismo tiempo cuerpo de cojinetes. De |

el ssle un Arbol de gecionamiento 219 fuerte, y uanidos con és+
S5e te los: cgbles que pueden shors girar con el eje. Sobre el ar=
bol de accionamiento 219 es encajable un manguito 155 que
puede unirse por su parte con la unidad de pingas 225 en la
que dos mecanismos de tornillo 7 estdn dispuestos solapdndo~
se mutuamenfe de manera que sSus pinéas 31 sefialan en sentidos !
I0. diferentes con los brazos exteriorés 21% de sus palancas de
mordaza de sujeccidn 211, y pueden girar desde ghora a modo
de hélice con el'eje. La sbertura de sujeccidn se designa eon |
218 mientras que el mecanismo de tornillo 7’ constituye el mem”

canismo de sujeccidn 23 propismente dicho. Es importante que
15. las placas de formaz 230 pueden girar alrededor de pivotes de
sujeceibén 231 y asi pues puede sujetar tanto de dentro hacia
afuera como de fuera hacia adentro.

La figura 9 muestra una disposicidn slgo modificada.
Aqui se ha empleado la superficie de conexidn inferior del
20, cuerpo de cojinéte 15.
La figura 10 muestra el distribuidor de corriente

220 con carcasa 24 que esta desarrollsdo como cuerpo de ani-
1los rozantes, véase la figura 8. Los medios de conexibén 154
estén introducidos en el portaescobillas 153 y conducen la
25, | ecorriente a través de éste y los anillos rozantes hasta la
brida 234 y desde alll a las pinzas 31, Los fuertes cojinetes |
de Arbol 221 convierten el distribuidor de corriente 220 en

un cuerpo de cdjinetes 215.

Las figuras 11 y 12 muestrsn que también verticalmens

30, te .en prolongacién del empujador 11 puede preverse un cuerpo



de anillos rozantes o bien distribuidor de corriente 220, en=—
tonces puede formerse igual al cuerpo de cojinetes 15 pero no

necesarismente., El cuerpo de cojinete 15 vertical estéd unido ..

*

con un cuerpo de snillos rozantes 220 en disposicidn horizontal
5. que estid desarrollado por su psrte como distribuidor de corrien
te 220 y lleva en su arbol de accionamiento 219 un pifién que‘};
estd unido en impulsidén a través de una cinta dentada 223 con. |
un correspondiente pifién de un 3rbol de engransje 224 y forma -|
asi pues un mecanismo de giro 222.

10, Sobre el 4rbol de accionamiento 219 estad dispuesta a

modo de: hélice a través del manguito 155 la unidad de pinzas

225, en forms similer a como se presenté ya en lg figure8. Pue-
den verse los volantes 237 y el mecanismo de tornillo 7°. En lJ
figurs 11 puede verse mss.cleremate Aqui los volantes 237 estén
15, dispuestos de manera que puedeh hacer girar a los elementos de
accionamiento 95, 80, 90, 91, efectusndose el slojamiento a
través de los cojinetes de arbol 221 demtro del distribuidor de
corriente 220 y del cuerpo de cojinetes 15 respectivamente. Cou
ésto se hace regulable el plano de cierre de las pinzss 31 en
20. la direccidn de la flecha, alrededor del eje central dibujsdo,
y puede fijarse cada pogicidn a trevés de las zapatas de freno
235 y el disco de freno 236. Estds frenos de disco estan asoci-
ados prédominantemente también como componentes de otros meca-
nismos de giro. Pueden sustituir sobre todo a los frenos 27 en
25, las articulaciones 26,26°, para lss que se necesiten fuerzas de
freno extraordinarismente altas.
La figurs 1l muestra también un interruptor de finsal

de carrera 43 necesario en caso dado. El distribuidor de corri-

ente 220 es practicamente un bloque de conexién 232 y estéd fi-

30, Jado frontalmente al distribuidor de corriente 220 que por su
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parte sirve como cuerpo de cojinete 15 en el empujador 1ll. Esta
disposicidn se prefiere cuando estfé prevista solo una pinza 31
La figura 13 no requiere desaipcibén, ya que aqui mos-

trarse unicagmente la transformacién de una pinza segun la figu:

Se ra 3 con dos mordazas de sujeccién en otra con tres mordazas

de sujeceidn.

En la figura 14 se ha dibujado el interruptor de finél'
de carrera 43 girado 4.0° psra poder mostrar mejor su funciona—|-
miento, En la practica el inter;uptor de final de carrera 43 eé V
10, una carcasa plana ya que estf dispuesto en las caras laterasles|
del &rbol de accionsmiento del mecanismo de tornillo 7.

Sobre el &rbol rotrico 40 del motor eléetrico 80 en
la carcasa 90, ajusta el rbdtor 93 dentro del arrollamiento de
‘estétor 94, EL espacio del motor estd cerrado por la tépa de
15. cojinete 95. Al 4arbol rotérico 40 sigue luego un freno de co=
rriente de régimen de reposo 27 y a éste una mueda motriz 96
encajada sobre el extremo de &rbol oAbien sobre un extremo de
érbol acoplable cén el 3rbol rotdrico. Esta rueda impulsas a.uné
correa 42 a través de la rueda 96” y asi pues a wn husillo 97.
20. .| Sobre este husillo ajusta una tuerca 98. A través de sistema
de 1evas corfespondientes esta tuerca actud sobre.elementos de
conexidn 99. Los elementos de conexidn 99 son desplazsbles me-
diante husillos roscados 250 g través de manijas 251,

La carcasa de motor 90 gbierta por abajo, se cierra
25. mediante una tapa 252 que como tapa de cojinete aloja el éxtrg
mo de arbol de lado de salida del motor, y sl mismo tiempo ?rg
senta en su iado inferior un escote que es parte de una carcas
de engranaje o bien de una seccibén de carcasa de engranaje 92.

Lg otra parte de esta carcasa de forma por un torneado del

30, cuerpo de cojinete 15 . Si son necesarios varios escalones de
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desmultiplicacién del engransjeplanetsrio 45, se insertsn co=

rrespondientes piezss intermedias, El mufidn de 4rbol de salida
es soporte de la rueda central del engransje y estd unido con !
estd s través de unién de enchufe 44. Ya que ls construccibn -
de los engranajes planetarios es conocida, no necesita descri-~
birse con detalle. El soporte de las ruedas planetariass 160 éé-

t& unido a través de la unidén de enchufe 44’ conel muiién de ey
i

chufe 48 del Aarbol intermedio 47, Este &rbol intermedio presen; -

ts uns brida 51 que esta apretada entre los aros interiores

de rodamiento 50 para poder transmitir fuerzas de compresién ¥y _

de traceidn. El &rbol intermédio forma en el lado de salida de

accionsmiento un casquillo roscado 49 en el que estd enroscado]

¥y asegurado un correspondiente extremo roscado del husillo a
bolas 70. Un escote 52 frontal en el cuerpo de cojinete 15°

sirve para adosar el tubo exterior 55 no redondo (correspondi-

ente 8 la parte telescdpica 4) & través de la base 54 y correst

pondientes tornillos 56. Entre la base 54 y el fondo del esco-
te esta insertsda una placa 53 que estd unids mediahte vulcanis
zacidn con un acolchado de amortiguscién 57, estando vulcaniza
da asi mismo una placa tope 59 en el lado superior del acolcha

do de smortiguacién. El acolchado de amortiguacibn 57,577 es

cbdnico para tener holgura de movimiento sl deformarse. La tuers

ca rotativa a bolas 10 puede detenerse por el acolchado de

amortiguaéién 57 al chocar sobre la placa tope 59, reduciéndo-
ge las fuerzas punta. La tuerca rotativa g bolas estd enroscs-
da a través de la rosca interior &8 con un soporte 64 que por-
ta al taco de deslizamiento 14. El soporte de deslizamiento 64
acaba en un casquillo roscado cuya rosca exterior estd enros-

cada en la rosca interior 65 del empujador y comn é11lo presiona

al taco de deslizamiento a través de una arandels 67, contra
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| extremo del husillo estd guiado dentro del empujador a través

_llos 73. Los rodillos 15 ruedan en ranuras 123 de una columna
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una brida extrema 66 del soporte del taco de deslizamiento. El

de la pieza guia 87.

Fl empujador 11 estd guiasdo en el casquillo guia de- -
deslizamiento 61l cuyo extremo 62 interior estd unido com un sof
porte del acolchado de smortiguacién 57° . El empujador 11 eé.:
un sencillo tubo circular liso que estd dotado de rosca interi
or 65 superior sirve para la conexién de la tuerca rotativa a-
bolas 10 & travds del soporte del taco de deslizamisnto 64,
mientras que la rdsca interior 34 inferior sirve paré conectar
un Arbol intermedio slojado en el cuerpo de cojinetes 15.

Tas figurss 15 y 15a muestran un husillo a bolas 70
con tuerca rotative a bolas 10 gue necesita transmitir solo
fuerzas de traccibn. Esta tuerca estd alojads en ambos extremos
en cojinetes de traccién 33. Estod cojinetes permiten una pe-
queila holgura axial. s tuerca rotativa a bolas 10 lleva dos
partes deAconexién 115 laterasles con acolchados de amortigua~
cibén 77 eldsticos al giro y las partes 112 que sirven para la

conexidn al empujador, con los rodillos 13, cojinetes de rodi-

72 unida fija con las partes de accionamiento,

Un tubo de seceibn cuadrada 121 compuesto de dos per-—

oy

fileé, forms el empujasdor 11 y cibcunda conduciendo al tubo 114
cuadrado que forma la columna 72, que presenta ranuras 123
en las que estén guiados los rodillos 13. La columna ?2 Lleva
en su extremo libre el cojinete de traccidén de hustllo 33 su-
perior (no representado).

En la figura 16 el tubo 116 cuadrada, ranursdo, estd |

formado por cuatro tubos 1I4 que forman columnass individuales

74 de la columna 72 unida fija con los elementos de acciona=-
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miento, por ejemplo 7i. En suextremo superior éstas llevan el
K soporte de cojinete 75 y el cojinete de traceibén 33 superior
del husillo 70 (no representado). Las slmas 115 que sirvenl
como unién a la tuerca rotativa a bolas 70 y estén unidas fi--
Se jas con el empujador 11, correspounden s las piezas de conexidn
113, 77 y 112 de la figura 15, solo que éstas estan dispuestéél

en cruz. Bl empujador 1l que consta de un tubo 116 cuadrads,se

guia otra vez en una tercera parte telescopica 76 que al igual

que las columnss individusles 74 estd unida rigidamente con el

10, ‘ ,
blogue de acciomamiento 71, Una parte telescopica 76 de éste

tipo puede hacerse contbtibuir para soportar conjuntamente las
fuerzas de flexidn, pero puede tratarse también solamente

de un sencillo tubo de apoyo.

La figura 17 muestra uns vista lateral de uan empujador
15.

3

1l en su zona extrema. Si es posible el empujacor debe entregar

sus fuerzas a través de elementos intermedios amortiguadores

CJ

elisticsmente. Psra esta finslidad la parte transmisora de fuer
za es un ojo de conexién 117 movil sxislmente, amortigusdo en
smbos sentidos a través de paquetes de resortes de platillo

20,
79, Este 0jo de conexibn 117 se vé también en planta en las

figurass 18 y 19. Por lo demds, el empujador 11 de la figura 17
cdrresponde a 1la vista de planta de la figura 19, que por su
parte muestra aproximadamente la misma comstruceidén que la
25, figura 21.

En la figura 18 se muestrs en una vista en plants
gimplificada, que la invencidn abre una-gran posibilidad de
variaciones constructivas. Como en las figurags 17 y 19 el enm~

pujador 11 se forma por columnas individgales 74 dispuestas

30 en trigngulo. Esta se encuentran sin embargo por fuera del so-
. .
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porte 75 del cojinete de traccidén de husillo 33 superior que
puede estar formado por un tubo tridngular ranurado tres veces|
o por tres sopértes angulares.

. La figura 20 indica que dentro del empujsdor 11 que-
5. | forma un tubo exterior pueden estsr umidas amortiguando elasti
cemente, con el lado interior del tubo'del empujador, tuerces
rotativas a bolas 10, mientras que las columnss individﬁales_
74 llevan ei'cojinete de traccidén de husillo 33 superior, como! .
en la figura 22 en lé que el empujador 11 se forma por un tubo»

10. triangular.

La figura 21 comparable con las figuras 17 y 19 mueg]
tra otra vez en perspectiva 1a'posibilidad de dividir el empu—;
Jador 11 en varias columnas individusles 74 y de guiar estas
en el soporte de cojinebe 75 superior em el que esta dispuesto
15. témbién el cojinete de traccidn 33 supgrior del husillo a bo-
las 70.

En la figura 22 las tuercas rotativss a bolas 10, ©
bien la tuerca rotativa a bolas 10 representada esfé ubicada
2o, |€m el cierre del tubo del empujador 118 que se atraviesa por
las columnas individuales 74 ypue por su parte estin amarradas
firmemente en el bloque de accionamiento 71, Eﬁtre el extremo
inferior del empujador 11 y el blogue de accionamiento 71, se

produce un espacio libre 124 variable que puede estar cerrado

L © B

25, medisnte fuelles plegados 125 o similares, o bien mediante otr
tubo guia como 32 parte telescopica 76. Las columnas 74 llevan
en su extremo superior el soporte de cojinete 75 pars el co-

jinete de traccién de husillo 33 superior, que puede estar guyg

do en el interior del tubo del empujsdor con tacos de.guia,

50, rodillos 122,126 o similares.
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La figura 23 muestra una ejecucidn muf sencills del
sparato de sjuste. Andlogsmente a la figura 16, el empujador
11 se forma por um tubo cusdrado 121 sl que estén fijadas ana-
logsmente a lg figura 15 las tuercas rotativas a bolas 10 o la
tuerca de husillo 107 E1 tubo cuadrado 121 o tubo rectingular
152 gbarca a una viga de doble T 150 y esta guiado en ésta.La'.
viga de doble T 150 acaba, de modo no representado, en su ex- !
tremo superior, en una pieza de cierre como soporte de cojine-
te 75qe lleva el cojinete de traceién de husillo 33 para los
dos husillos a bolas 70 o husillos de elevacibén 32, Puede es-
tar previsto un tubo exterior 76 no representado, como 32 par-

te telescopica. Las tuercas rotstivas a bolas entrsu en los

canales 151,

En la figure 24 el empujador es de nuevo un tubo tridn|

gular cerrado, circundado por un tubo de proteccidn exterior,
parte telescopica, 76, La tuerca robativa a bolas 10 asbarca
al husillo 70 y esta empotrada en un cuerpo soporte 119
tridngular. Sus vértices estédn unidos con el empujador 22
s través de medios de amortiguacién 120 eldsticos sl giro.las
columnas individuales 74 sirven para guisr al empujador 1l y
son por lo tanto mdviles relativamente sl empujsdor y al so-
porte de la tuercs rotativa a bolas 10.

La figurs 25 muestra uns variasnte respecto s la figu-
ra 16, Las columnas individuales 74 son tubos cuadrados 121 y
gstos estdn guisdos mediante los rodillos guis 122 respecto al
empujador 1l, que es tambien un tubo cuadrado 121, y pueden
adends estar previstos rodillos 13 entre los tubos cuadredos
12, que estan alojados sobre almas 115, '

La figura 26 indica que las columnas individugles 74

que forman por una parte el empujasdor 1ll, y las que forman la
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| pueden sumarse, © restarse sl tratarse de sentido de movimiento

te fuerzas de traccidén en ambos sentidos, de manera que no puej

oy -

otra parte telescopica, pueden estar conformadass de manera
que forman juntsmente sproximadamente un circulo éerrado que
puede estar circundado por uns 3% parte telescopica 76.

La figura 27 muestrs la intercomexidn de abaratosm
de ajuste 7" individuales en ejecucidn cualquiera, pero sin

embargo especialmente en aquells en la que los husillos a

bolas se cargan s50l0 a tracéién.Los bloques de accionamiento
71 forman nudos de una viga similara al bambi, de tal ménera !
que a la viga total se la pueden exigir fuerzas de flexidn que
no podrian asumirse con el mismo diﬁensionamiénto por un fnico
aparato deAajuste dévcarrera corréspondienfeﬁente larga. Las

velocidades de elewacién de los distintos aparatos de ajuste

correspondientemente inverso. Esto puede ser de gran importan-
cia cuando'por ejemplo los aparatos de sjuste pueden mover gram.
des cargas lentsmente, pero pequefias cargas muy rapidsmente,
Las fuerzas de traceidn o compresién trsnsmisibles en conjun-
to no son en la combinascidén de unz multiplicidad de mecanismos
de tornillo 7", esencialmente diferentes que las de los apsra-—
$os individuales, pero pueden conseguirserlongitudes de eleva~
¢ibén y velocidades que antes eraﬁ conseguibles solo con un graT
coste.

La figura 28 muestra la combinacién de dos aparatos
individusles medisnte unidn de dos bloques de accionsmiento
71 entre si. E1 eﬁpujador 11 secéionado ¥ la 32 pérte telesco-
Pica 76 seccionada permiten visualizar el soporte de cojinete
75 del cojinete de traccidn de traccidn de husillo 33 superior)

En esta representecién se vé de nuevo claramente gue el husi-

¥

1lo 70 estid alojado solo en cojinetes de traccidn 33 y transmi-
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den solicitarse s flexidn. Bl soporte de cojinete 75 esta

guiado por ejemplo, a través de rodillos guia 122 dentro del
empujador 1l. Pyede emplearse un husillo a bolss de dimensioneF
normalizadas fabricado en serie. Este se comporta como un ca—
ble 3l cargsrse s traccidn.

Si ésto no basta porque se exige una carrera mas lsr
ga, pueden conectarse unos tras otros varios mecanismos de
tornillo 7". Todas las fuerzas de flexidn y todas las fuerzas
de compresidn se absorben por las psrtes telescopicas. Si come
éra necesario hasta aborz se hacen fabricar para la transmi-

sién de fuerzas mds grandes con carreras mayores husillos espe
ciales muy gruesos, una disposicidn de tal tipo costaria va-

rias veces mads que una segun la invencidn. Los mecanismos de
tornillos pars grandes fue¥zas y grandes carrerss han sido por
tento vencidos hasta shora por los cilindros hidraulicos, ¥y
no se han utilizado en grandes nimeros de piezas.

Las figuras 29 y 30 muestran un_aparato de gobierno
Para un ejemplo de empleo, por ejemplo, un aparato manipulador,
Los mecanismos de giro 22 y eventuslmente los frenos 27 pueden

manejarse por el operario mediante las servofuerzas transmiti-

das por &l al apsrato. Una corredera 104 estd guiasda en guiss
107 en 1la direccidn longitudinal de la parte de brazo voladizo
6 exterior. La correders 104 presenta una ranuras 102 que se
atraviesa por una palsnca o bien cuerpo guia 101 dotada de una
enputiadura. A'la corredera 104 estd fijado un nucleo de indug
cién 105 que encaja en una bobing de induceidn 103 bajo cuya
accién se hallas un trensmisor de valor de medida 106. E1 cuer-

po 8§ guia 101 estd imerustado en un acolchado de goma, acol-

chado elastico o similar 100, cuyas fuerzas de recuperacién
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tienen que corresponder a las fuerzas que tiene que aplicar
el operario psra el manejo. Si por ejemplo, el cuerpo guis 10}
se mueve transversalmente respecto e la corredéra 104, el ope-
rario puede elegir que se frenme la articulacibn 26°de la pon-
te de bpazo voladizo inferior, pare girar solo el bbazo}exte-
rior respecto al brazo iﬁteribr, o0 que se frenen ambas arti-

culaciones con el fin de girar el brazo extendido. En ambos

casos se necesitan s penas fuerza. Los recorridos del nidcleo
de induccién dentro de la bobina son siempre proporcionsles
a las velocidades angulares y/o fuerzas de giro necesariss,

-

Descrita suficientemente la naturaleza del invento,asi

como la maners de reslizarlo en la précticé,debe hacerse cons
tar que las disposiciones snteriormente indicsdas son suscep—
tibles de modificaciones de detalle en cuanto no alteren su

principio fundsmental.




5e

- 10

15,

20,

25.

30.

REIVINDICACIONES

1.~ Perfecclonamientos en mecanismos de tornillos para

la fransformacidn de un movimiento de rotacidn en un movimiento

en vaivén, con uno o varios husillos a bolas y tuercas rofativas

a bolas con topes y/o elementos intermedios, eldsticos al giro,
y/o eldsticos axialmente, como medios de amortiguacidén para re-
duecir las cargas punte, estando unida la tuerca rotativa a bolas
con una de dos partes telescdpicas y estando asegurada al giro
respecto 2 la otra parte telescdépica, y los husillos se accionar,

respecto a ambas partes telescédpicas por uno o varios acciona=-

mientos fremables, caracterizados porque por lo menos un primero)

o varios primeros mecanismos de tornillo combinados, se une por
una parte dentro de un plano vertical, con una de las partes te-
lescdpiceas, con una suspensién fija o mévil dentro de un plano
horizontal, y porque la parie telescédpica que puede entrar y sa-
lir lleva un cuerpo de waojinete y/o mecanismo de giro con eje
de giro vertical, a cuyas superficies de conexidn son conectable
elementos distanciadores que llevan drganos para la sujeccidn de
la carga a separacidn vertical y/o horizontal, opcionalmente, de
eje del mecanismo de tornillo,y especialmente porque los Srganos
de sujeccién de la carga dispuestos en segundos mecanismos de
tornillo son pinzaaio similares, tensables por &stos, estando in
tercalado por lo menos en cada caso un acumulador de fuerza, pa-—
quete de resortes de platillo, entre éstas y los mecanismosg de

tornillo,

2.- Perfeccionamientos segin la reivindicacidn 1, carac-
terizados porque como medios de acoplamiento entre el cuerpo de

cojinete o un mecanismo de giro alojado directamente en el empu~

(4]

| ad

jador, se emplean elementos distanciadores que son elementos de



o
-accionamiento desarrollades como elementos de consiruccién modue
- lar de igual seccidn transversal,
3.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 1 6 2, ca |
racterizados porque la parte telescdpica del mecanismo de torni-
S5e 1lo sé une con la suspensidén a través de medios, bloque presor,
que posibilitan su desplazamiento longitudinal y/o su giro, !
4.~ Perfeccionamientos segln una o varias de las reivin-
dicaciones 1 a 3, caracterizados porque la parte telescdpica deg
plazable longitudinaimente efectéa su desplazamiento = través de
.10. un accionaﬁiento'de manivela dentada y/o otro mecanismo de torni
1lo conectado en paralelo,

5.- Perfeccionamientos segin una o varias de las reivin-
dicaciones 1 & 4, céracterizados porgue estd o estén previsto o
previstos uno o varios mecanismos de giro, incorporados a la sug|
15. pensidn preferentemente dentro de un perfil hueco.

6.= Perfeccionamientos segiin una o varias de lasreivine
dicaciones 1 & 5, caracterizados porque la parte télescépica X~
terior es un tubo exterior no redondo, preferentemente un tubo
cuadrado, y porque en las superficies interiores de este tubo eg
20, t4 guiado un taco de deslizamiento de material que amortigua
eldsticamente que por su parte estd unido indesvlazable axialmen|
te con la tuerca rotativa a bolas y el extremo de empujador inte)
rior, porque el empujador es un tubo redondo en cuyos dos exbre-
mos estén dispuestos roscas interiores, que por una parte sirve
25. para la conexibn de la tuerca rotativa a bolas a través del so-
porte del taco deslizante, y por otra parte para la conexidén de
otros elementos, por ejemplo el cuerpo de cojinete,

7.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 6, carac)

terizados porque sobre el drbol rotdrico de un motor de acciona=

30. miento eléctrico desarrollado preferentemente como motor mulbipol
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lar de polos conmutables, estd dispuesto un freno de corriente

b ]

en régimen de reposo, y el drbol estd en unidn con un interrupto
de final de carrera a través de una correa impulsora o similar,
y el otro extremo del Arbol estd unido a través de una unidn de
5 enchufe con un engranaje planetario de uno o varios escalones, »
que por su parte estd zcoplado mediénte unién-de enchufe con un i
drbol intermedio alojado a prueba de tracecidn y compresidn en un
cuerpo de cojinete por separado ¥y que en el lado del engranaje
estd desarrollado como espiga de enchufe ¥y en el lado contraric
10. como casguillo roscado y presenta una hrida spretada entre los
aros interiores de rodamiento.

8.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 6 o 7, cal
racterizados porque la seccidn de carcasa del cuerpo de cojinete
que aloja al cojinete de traccidn y compresién aloje frontalmen-
15. te en un escote a wna placa y a la base del tubo exterior no re-
dondo que estd atornillado con el cuerpo de cojinete, y porque la
placa es soporte de un acolchado de amortiguacidn cuya parte de
goma estd vulcanizada entre dos placas.

Q.- Perfeccionamientos segin una o varias de las reivine
20. dicaciones 6 a 8, caracterigados porque un soporte de taco de

deslizamiento estd enroscado con la rosce interior del empujador

N apriéta al taco de deslizamiento enchufado, con su brida extre-
ma radial, contra una arandela y é1 mismo presenta una rosca in-
terior en la que estd enroscada la tuerca rotativa a bolas,

25, 10.~ Perfeccionamientos segin lag reivindicaciones 1 a

9, cargcterizados porque cuando el mecanismo de tornillo se dis-
pone en combinacidn con drganos de sujeceidn, estdn tensados pre
viamente contra la parte de conexién del acumulador de fuerza,

varios paquetes de resorte de platillo dirigidos en sentidos cong

30. trarios.
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| solapandose en su longiiud preferentemente los mecanismos de tors
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11.~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones 1 a
10, caracierizados porque cuando los drganos de sujeceidn, son
preferentemente pinzas, al husillo & bolas estd asociado un Fre-
no gobernable de manera que éste frena al husillo antes de des-’
conectarse el motér,_de tal manera que persiste la tensidn pre-
via del acumulador de fuerza,

12.~ Perfeccionamientos segln la reivindicacién 11, ca~-
racterizados porque el freno gobernable es un freno.magnético de,
corriente en régimen de repoéo gue se queda sin corriente y con
é11o actlda, antes de desconectarse el motor, a iravés de un érga
no de conexién o bien de mando dependiente del recorrido y/o de
la fuerza, estando posconeciado al 8rgzano de conexién dependien—~)
te del recorrido y/o de la fuerza un elemento dependiente del
tiempo, de tal manera que primero actda el freno una vez que ha
entrado el impulso de conexién dependiente de recorrido y/o de
la fuerza y dnicamente después se desconecta el motor.

13.- Perfeccionamientos segin una o varias de las reiving
dicaciones de patehte 1 a 12, caracterizados porque estdn unidas
entre si dos o mas pinzas formando una unidad de pinzas, de manes

ra que sus aberturas de sujeccién miran en sentidos diferentes,

nillo asociados a éllas.

14,~ Perfeccionamientos segin la reivindicacidén 13, ca~
racterizados porque los elementos de accionamiento de los meca-
nismos de tornillo estdn divididos transversalmente, regulables
articuladaiiente de tal manera gue son ajustables los planos de
cierre de las pinzas. ﬁ

15.~ Perfeccionamientos segln las reivindicaciones 1 &

15, caracterizados porque cada pinza presenta dos palancas de mox

daza de sujeccidn configuradas como palancas angulares que estdn
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alojadas en el punto de interseccién de los brazos sobre un so=-
porte fijado al mecanismo de tornillo de tal manera gque sus bra-—
708 que se miran estén aproxinadamente alineados y unidos a trég
cidn y/o compresidn con sus extremos, a través de agujeros rasge
5 dos o smimilares, con la parte de conexién,

16.~ Perfeccionamientos seglin la  reivindicacidén 15, ca-|

racterizados porgue placas de forma sirvén como Srgancs de con-

tacto con la pieza de trabajo y estédn alojadas giratorias con o
alrededor de sus espigas de sujeccidn sobre rodamientos, y se
10, pueden girar y/o volver en 180° respecto a sus palancas de mor-
dagza de sujeccidn.

17.- Perfeccionamientos gegin las reivindicaciones 1 a |
16, caracterigados porque cuando el mecanismo se utiliza para elpg
var y bajar una carge as{ para tensar 6rganos de sujeccidn de
15, carga o bien pingas, todos los motores eléctricos regulables en
altura a través de los mecenismos de tornille son motores de ba=-
ja tensidn con aproximadamente 40 a 60 voltios.

18.~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones 1 a
17, caracterizados porque el motor tiene posconectado un mecanig
20, mo desmultiplicador con gran desmultiplicacién y adosada parale-—
lamente & la carcasa del engranaje estd fijada la carcasa de un
distribuidor de corriente cuyo drbol transmite el momento de gi-
ro a parte girables, estando incluida entre el Zrbol de salida
del engranaje y el drbol del distribuidor de corriente una co-
25, rrea de eslabones o dentada.

19,= Perfeccionamientos segiin una o varias de las reivin
dicaciones 1 a 18, caracterizados porque la suspensidén por deba-—
jo de un brago alojado en el cenltro y girable alrededor de un

punto fijo y porque a las articulaciones del brazo estédn asocia-

30, dos mecanismos de accionamiento ¢ bien mecanismos de giro que es
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. to acaba por encima del brazo y éste es girable en 360°,

‘giro, cuerpo de cojinete, regulable a maho y/0 accionado for mo-

-29=

tén dotados de frenos gobernables, y porque los elementos de ac
cionamiento previstos en el mecanismo de tornillo estén dispues-
tos extendiéndose en»éngulo recto respecto al mecanismo de tornd
ilo, preferentemente dentro de la viga nueca formada por el bra-

zo, de tal manera que ¢l mecanismo de tornillo y su accionamien-

20,~ Perfeccionamientos segin una o varias de las rei-.
vindicaciones 1 a 19, caracterizados porque en el extremo del :
empujador del mecanismo de tornillo que se extiende rigido en

dngulo respecto a la suspensidén, estd dispuesto un mecanismo de

tor, y respecto a éste y/o @l mecanismo de giro son girables me-
dios distanciadores, por lo menos en 90°, a través de un mecanis
mo de giro de accionamiento o regulables a mano, y éstos medios

distanciadores constituyen partes de mecenismo impulsor, especia

Ll

mente un mecanismo de giro para hacer girar a una unidad de pin-
za de mecanismos de tornillo que accionan a los drganos de sujec
c¢ién de la carga, especialmente a las pinzas, estando previstos
distribuidores de corriente entre el empujador y las partes de
conexidn as{ como entre el mecanismo de giro y el mecanismo de
tornillo a girar.

21.~ Perfeccionamientos segin unae o varias de las rei=- |
vindicaciones 1 a 20, caracterizados porque el motor que acciona
al husillo a bolas impulsa a través de éste directamente o a trg
vés de un 4rbol paralelo al pifidn de accilonamiento de un mecanig
mo de giro para los érganos de sujeceidn de la carga.

22,~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones i a
20, caracterizados porque cuando el mecanismos de tornillo iiene|

uno o varios husillos accionados por motor, preferentemente husj

1llos 2 bolas con tuercas rotativas a bolas, estando accionados los
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husillos y constituyendo las tuercas aseguradas contra giro, Jun
tamente con el empujador, una parie telescédpica extensible, estd
dispuesto un cojinete de traccidén de husillo superior en un 30~
porte de cojinete y porque el soporte de cojinete constituye ung
5e unidad telesedpica rfgida a la flexidn, compuesta en caso dado
por columnas individuales y porque columnas individuales que feox-
man el empujador atraviesan el cuerpo de cojinete.

23.~ Perfeccionamientos segin las reivindicaciones 1 a |
22, caracterizados porque el soporte de cojinete y las columnac
10, individuales que le portan estan circundados preferentemente a
modo de tubo por partes del empujador, y porgue el cuerpo sovor-
te que constituye‘el cierre de tubo del empujador, para las tuei_
cas rotativas a bolas, estd zuiado en las columnas individuales
de la columna o estd atravesado por éstas.
15. 24 .- Perfeccionamientos segin van o varias de las reivip

f dicaciones 1 a 23, caracterizados porque la parte’telescdpica ez

terior constituye el empujador y estd prevista preferentemente
otra parte telescédpica portante, gue se solapa con el empujador.

25.~ Perfeccionamientos segin la reivindicacién 24, ca-
20. racterigados porque cuando presenta varios husillos a bolas y
tuercas rotativas a bolas, el empujador estd formado por un tubo
rectangular que circunda a una viga de doble T la cual es sopor-
te de los husillos, cojinete de traccién, y las tuercasg rotati-
vas a bolas fijadas a las paredes interiores del iubo rectangu-
25, lar entran en los canales.

26,~ Perfeccionanientos segin las reivindicaciones 22,
23, o 24, especialmente segin una o varias de las reivindicacio
nes 1 a 21, caracterizados porque cada tres columnas individuae

les de la columna y/o del empujador forman entre sf tridngulos.

30, 27.~ Perfeccionanientos segin una o varias de las rei=-
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10,

15.

de vaiven, tal y como queda sustancialmente descrito en la pre-

-3~
vindicaciones 1 a 26, caracierizados porque varios mecanismos
de tornillo estdn unidos entre s{ dispuestos alineados, a modo
de nudos de bambd, a travéds de sus bloques de accionamiento,

28.- Perfeccionamientos segin una o varias de las reiviy

L 4

dicaciones 1 a 26, caracterizados porgue en los mecanismos de
tornillo estén dispuestos sensores para abarcar la intensidad
¥y direccidn de fuerzas de flexidn originadas por el operario so|

bre el empujador y a éstos estdn asociados los mecanismos de gi'

ro para las articulaciones, sirviendo como sensor un cuerpo
gufa o similar que estd concéniricamente bajo ld accidn de fuer
zas de recuperacidn,acolchado eléstiéo, que entra en una ranura
dispuesta transversalmente a la extensidén del brazo exmefior,
de una corredera guiada en la direccidn‘longitudinal'de este
brazo, que por su parte muevé bien a lz bobina de induccidn o
al nucleo de induecién de un trahsmisor de valor de medida,
29.~ Perfeccionamientos en mecanismos de $ornillo para

1la transformecidn de un movimiento de rotacidn en un movimiento

sente lMemoria y en los dibujos adjuntos.
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