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MEMORTA DESCRIPTL 2

La presente invencid: tiene por
objeto un medidor electrdénico para el control de las
dimensiones lineales de piezas mecénicas en un amplio

5. campo de funcionamiento, que comprende: un bastidonr,
dos 4rboles paralelos sostenidos por el bastidor, dos
brazos £ijados a los 4rboles y giratorios con ellos;
medios de transductor piara suministrar una sefiai sen-
sible a los desplazamientos recfprocos de los dos

10. brazcs, un grupo de elaboraciéng indicacidn y mando,
y medios de accionamiento para provocar los despla-
_ zamientos de los dos brazos, »

M4s particularmente, la invencién

se refiere a un comparador apto paru controlar diver-
15, sos di4metros de una pieza em curso de elaboracién sobre

rectificadoras,

7 Son ya conocidas comparadores pa-

ra el control, durante la elsboracidén, es decir, en

curso de fabricacién, sobre rectificadoras, de milti-
20, ples difmetros de una pieza, que pueden diferir inclu-

so en muéhos centfimetros,

' En la patente italiana ne 1,010,896
se describe un comparador de este tipo., El mismo com-
prende dos brazos giratorios portadores de dos palpa-

25«  dores aptos para tocar la pieza, y dos transductores’
que suministran sefiales sensibles a los deéplazamien—
tos angulares de los brazos. Un circuito electrénico
clabora las sefiales de los. dos transductores, suminis-
trando una sefial dependiente de 1os_desp1azamientos

30,  relativos de los palpadores,

Uno de los inconvenientes de este

comparador consiste en el hecho de que durante la mo-
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dicién y por efecto de la variacién del dildmetro con-
trol§do congecuente a la retirada de nmetal sobrante,

se mueven partes del comparador que tienen masas e lner-
cia de notable importancia. De esto resultan so-

5. licitaciones exceasivas, problemas de desgaste y de
ranldez de respuesta e imposibilidad o dificultad en
lo que respecta a la medicidn de pilezas que presentan
ranuras,

Otro medidor conocido, que ée

10. pueée considerar un verdadero y prooio medidor abso~
1ﬂ£oj se describe en la patente italiana n2 969.124,
Este modidor comprende doc patines mbviles paralela-
nente al difmetro a combtrolar, dos transductores que
permiten pogicionar los patines en correspondencia

15. con un determinado némero de posiciones de referon-
ciacidn, y does brazos fijados a los patines y portado-
rog do dop pequefias cabezas de medicién.

Los dos transdiuctores suministran
peflales indicativas de la posicién de los patines.

20. Una vez posicionados los patines, se efectflian las me-
diclones, utllizando lac seflales suminictradas por
iess doe cabezas de medicidn,

Eote medidor supera parcialmente
el inconveniente de que adolecen otros medidores abeo-

25. lutos conocidos de que, durante la medicién, tienen
partec de congilderable maca ¢ imercia,

Looc medidores convencionalers pre-
sentan dnconvenientes »or lo que se reflicere a la ve-—
petibilidad, el espacio neceseario, el derpgaste, el

30. mantenimiento y la gseguridad de actuacibn, a cauga de

lac rigurosan condiciones de utilizacidn on lag apli-~
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caciones con rectificadoras,

El problema técnico que se propo-
ne resolver la invencidn es el de realizar un medidor
electrénico con amplio campo de actuscidn y aptd para
eldempleo durante la fabricacidn con rectificadoras,
que tenga repetibilidad éptima y sea de buen manbeniw-
miento, resistente, fiable y de fdeil utilizacidn.

El iddicado problcma queda resuel-
to con un medidor del indicado tipo que, Segﬁh.la ine
vencidn, comprende dos cabezas medidoras apbas para
cooperar con la pieza, dispuestas en el extremo de los
citados brézos, comprendiendo ‘los mencionados medios
de transductor un transductor giratorio provisto de

dos elementos fijados a dichos &rboles, estando unido

Ael citado grupo de elaboracidn, indicacidn y mando a

‘las oabezas de medicidn y el transductor giratorio,

para suministrar sefiales sensibles a las dimensiones

a controlar y a dichos medios de mando, para accionar

tales medios de mando,

A continuacidén se describe la
invencién detalladamente con referencia a una forma
de realizécidn preferida que se ilustra en los dibujos
adjuntos y debe considerarse solamente a tftulo de
ejemplo no limitativo, |

En dichaos dibujoss

La figura 1 es una vista en seccidn
vertical simplificada de un medidor;

La figura 2 es una Seccién hori-
zontal simplificada, considerada por el plamo indicado
por la lfnea IT-II de la figura 1;

La figura 3 es una vista en seccidén
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gimplificada vertical de acuerdo con cl plano indicaw
do por la linea III~III ¢e la figura 1l; y

La figura 4 es un esquema de los
circuitos eldctricos del medidor de las figuras 1 a 3.

Con referencia a las figuras 1 a
3y el medidor en cuestién comprende una envolvente
externa o basticdor -l- que poportas; por intoﬁmedio de
cojinetes «2= y ~3=; un drbol husco mi-i

‘ En ol interior del Arbol hueco wim

esté aiojado otro Arbol =5~ gostenido por medic de
cojinetes =6~ y =7-, Sobre el &rbol -~5- estén montadoc
arandelag -8~ para posicionar los cojinctes 6= y </-
con el fin de asegurar la coaxilidad de los frboles
e Y w=5ee

Una placa de cierre =0~ con ani~
1llos de junta =10~ y ~1l- egtd fijads a la envolvente
~l= y permite el giro del 4rbol =4~, Al extremo del Arbol
~4~ estl fijedo un primer brazo -12-, en tanto que en ol exw
tremo del Arbol -5~ se nalla fijado un segundo brazo -=13-,

Log brazog =12~ y =13-, que se
extienden pernendicularmente a los &rboleg whw y =f=y
cotén provictos en su oxtremo Ge dos cabezas compara=
doras do medicibn =li= y =15~ del tipo denominado do
¥cartucho!, dicpuestas en direccioncs normalec a las de los
brazogs. Como sc puede apruclar en las figuras 1
¥y 2, los brazog =12~ y =13~ tilenen un movimientc de
ttijerast, En la posicibn de cierre de loc brozos —12-
¥ =13~ loo palpadores de las cabezas =~l4=- y —~1l5- se
hallan en contacto,

El &rbol -5~ postiecne en ol oxtro-

mo opuesto al extremo Gonde estd fijado el brazo -13=-,
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una palanca de accionamiento -16- y, ;wroéiximo a é&sta,
un primer elemento anular ~17- d2 wa Hransductor gi-
ratorio -18-, Sobre el &rbol ~4— 2558 montado un se-
gundo elements anillar -19- del transductor ;18»; cuyo
elemento anuiéf &i94 estéd enfrenbddo al elemento «17-,
El A4rbol -4- sostieﬁb, ddemis, una palahca de acciona-
miento =20-,

Las cabezas de medicién ~14~ ¥y
=15- ¥ el transductor ~18-~ estén conectados a través
de cables y conectores -2i- y ~22-, a un grupo de
elaboracién,indicaéidn y mando ~23~,

El grupo-—23- se halla asimismo
conectado a un motor de corriente contfnua -24- f£i-
jado a la envolvente -=l1-. Un &rbol ~25- del motor =24-
acciona a través de una rosca de Arqufmedes =26~ y de
una rueda helicoidal ~27- otro &rbol -28~ soportado
por sustenticulos -29- y -30-, Dos casquillos =31- y
-32~ guiados paralelamente al Arbol -28- por pernos
=33~ y -34~ alojados en una ranura -35- del bastidor
=l~ presentan tornillos conductores cooperantes con un
fileteado de rosca del Arbol -28-; Sobre los pernos
=33~ y =34~ estén montados cojinetes =36~ y -37~. Las
palancas de accionamiento -16- y ~20- son empujadas
contra los anillos externos de los cojinctes «36- y 7
~37~ por muelles -38- y -39- unidos entre dichas pa-
lancas y el bastidor -1-.

Un microinterruptor -40- fijado
al bastidor -1- se cierra cuando la palanca ~-20- est4
en la posicién representada con lfnea contfnua en 1la
figura 1, es decir, cuando los brazos -12~ y -13- se

hallan préximos entre sf de modo que los palpadores
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de las cabezac ~li~ y ~l5- se tocan, como se explicari
mis adelante.

Obro microinterruptor =Al~ fija-~
do al vastidor -1~ ge clerra cuando la palanca ?20—
pe halla en otra posicibn, es decir, cuando los brazos
~12~ y =13~ estfn en la posicibn de méxima apertura, re-
presentada en lineas de trazos. Tambidn con 1fnea de
trazos se ilustra parte de una pieza -42~ cuyo difme~
tro se debe controlar,

Con referencia a la figwra 4, un
oscilador =43~ alimenta a travdc de un circuito decfa-
pador ddgltal ~44- v de un circuito de pilotaje —45; a
dos arrollamienﬁoa dé dubtrada ~£6= ¥ —A7- del transduc~
tor wil-. Los dos hrrollamicntos cotin digpuestos o
bre el anillo =~19-~, mientras que sobre el anillo =17-
ectl dispuesto un arrollomiento do palida ~48~, E1
transductor =18~ ez del tipo giratorio denominado
comercialmente tInductosyn®.

Unoo preselectores, dos de lop
cualeg e depignan con lac rofercncias numéricas —49-
y =50~, estén conectados al circuito desfasador —44-,
El arrollamiento —48~ ost8 concctado, a través de un
circuito amplificador ~5l-~, a una entrada doc un cir-
culto detector de fase 52~ gue recibe en otra entrada
la tenoibn del oscilador =43-.

La scfial de palida del detector
de fape =52~ lloga a una entrada de un circulto suma-
dor w53,

Lags cabezas de modicidn ~lim ¥y =15
ectén concectadas a dos circudtos amplificadores y

detectores =54~ v «55~ que reciben tambiln lo seflal
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de un circuito oscilador -56- que alimenta a las ca-
bezas =14~ y =15-,
Un circuito sumador -57- tiene
dos entradas conectadas a las salidas de los circuitos
5. amplificadores y detectores =~§i= y =55=- ¥ la salida
conectada a una segunda entrada del circuito sumador
~53~ ¥ . a una entrada de un comparadornuss—o '
_ Ud circuito de mando ~59- recibe
ia seddt de é@iida del comparador -58- y acciona el
10, 6ontaéé6 bé@il ~604 db &3 donmutador =61~ provisto
de dok aoﬁtédéds fijos %62u4 y w63~, E1 contacts f£ijo
-62‘-& estd insefitadd en 13 unidn ehtre la salida del
‘circtito bumadér -5%- y una entbada del ciréuito sura-
dor -53-, mientras que el contacto fijo ~63- estd in-
15, sertado en la unién entre el detector de fase =52- y
la otra entrada del circuito sumador =53~-,

La salida del circuito sumador
~53~ esti conectada, a través de un circuito de filtro
64~ a un dispositivo de visualizacién =65~ y a un cir-

20, cuito de mando -66-,

Las salidas de los circuitos ampli-
ficadores y detectofes =54~ y =55~ estén asimismo co-v
nectadas respectivamente a una entrada no inversora
¥ a una entrada inversora de un circuito sumador--67-

254 cuya salida est8 conectada a un aparato =68~ y a un
circuito de alarma -69-, El motor de corriente conti-
nua ~24- que acciona el 4rbol ~28~ es actuado por la
sefial presente en el contacto ~62-~ y la presente en el
contacto -63-~ a través de un servoamplificador ~70- y
30.. un circuito de retroaccidén que comprende una dinamo

taquimétrica -71-,
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Las sefiales de salida ds los cir-
cuitos amplificadores y detectores «54=~ y =55~ 6
aplican a un circuito -72~ que suministra a la salicda
una sefisl que tiene una polaridad y un nivel predeter-
minados si el metal sobrhnte medido por wna o por las
dos cabezas ~l4« ¥y =15~ supera un valor impoirtante,

La salida del circuito ~72~ est4 conectada a una 1lé4m~
para de alarma =-73~, Una unidad ldégica de mando y de
conmutacidn ~74- estl conectada a los microinterrupto=
res =40~ y =4l-, a los circuito8 ~66=, =0~ y =72~ y
al servoamplificador ~70~, Entre una entrada y una
salida del servoamplificador -70- esti conectado un
circuito ~75~ que es apto para detectar las condicio-
nes de funcionamiento de dicho servoamplificador =-70-,

Ahora se describen el empleo y el
funcionamiento del medidor de las figuras 1 a 4.

Supéngase que el medidor est4
montado sobre una rectificadora para exteriores que
deba rectificar varias partes, de diferente diémetro,
de una serie de piezas,

‘ Entre los puntos de la rectificaw~
dora se monta un calibre que tiene partes con didme-
tros iguales o con separaciones conocidas con respecto
a las nominales y se efectdan, para cada didmetro,
las operaciones de preparacién de la manera que se
describe a continuacidn,

Para la preparacidn y a continua-
cién para el control correspondientes a cada didmetro,
se habilita automfticamente, de manera conocida, la
conexidn entre el desfasador -~44~ y un respectivo pre-
selector =49~, «50-, .44

Inicialmente, los brazos -12- y
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~13— se hallan en la posiciln de mBxwima apertura y loes

palpadores de las cabezas =liw y =15~y que no estén

en contacto com el calibre, se encuentran en la

posicidn de f£inal de carrera hacia el exterior de las
5, cabezas.

Accionando un botén pulsador de pues-
ta en servicio (no ilustrado); se habilita el ser—
voamplificador ~70~; que recibe la sefial de salida del.
éirciito Humador ~5?Uj dado que el contacto mbvil

lo. 60— esté cerrado Edbre el contacto fijo —62-,

El motor -24-, accionado por di-
cha sefial, hacer girar el 4rbol =28-, con lo que los
casquillogs ~31l- y =32~ qué se nallan en la posicibn
correspondiente con la de lasc palancas ~16— y «20-

15. repregentada en lfnea de trazos, se acercan entre ci.
Lac palancag =16~ y éZO—, sometidag a la accidn de
los muclles —389 ¥ =39~, giran respecti#amcnte cdn
movimiento horario y antihorario, permaneciendo en
- contacto con los anillos exteriores de los cojinetes
20¢ =36~ y =37~ (figura 1),
' ' El motor -24- se detine cuando
la sefial que es suma do las salidas de las cabezas -1i-
¥y -15- tiene un valor nulo. El circuito ~75~ se excluye
. ahora de la alimentacibn del servoamplificador ~70-,
25, Basfndose en la indiacibn del
digpogitivo de visualizacibn -65~, cc actfia sobre el
prepelector seleccionadoy por ejemplo, el preselector
~49~ haciendo variar la relacidn de fase &e las peiia~
les en la catrada del detector de fase -52- y, por
30, tanto, la indicacién del dispositivo de visualizacién

~65~, hasta obtoner la indicacibn cero.
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La preparacién asf botenida se
relaciona exactamente cdn‘el difmetro verdadero de
cero, aunqué las cabezids +14- y -~15- no se hayan po-
sicidhadt ton precisidn; por lo que sus indicaciones
pueded ser diferentes de tero,

ﬁépetida esta opérhcidén para las
varias paftes del calibre, utilizando cada vez un
respectivo preselectof, gse pueae prdceder a la elabo-
racidn bajo el control del medidor que se realiva como
Bigue:

DesPués de la carga de una pieza
~42~, los brazos ~12~ y -13~ que inicialmente se
hallan ahora en la posicién de méxima apertura, se
comienzan a cerrar por la accién del motor -24-~ accio-
nado por la sefial de salida del circuito sumador
~57=. Cuando los palpadores de las cabezas =14~ y =15-,
puestos en contacto con la pieza -42-, se sSeparan
ligeramente en las citadas cabezas, el comparador -58-,
que confronta la sefial de entrada con una seilal de
referencia, se conmuta y el circuito de mando =59-,
que durante la preparacidén habfa sido inhabilitado
por el operador o por el circuite légico de la miqui-
na, desplaza .- el contacto mévil -60~ y lo aplica sobre
el contacto fijo =63~,

Por tanto, shora se produce el
accionamiento del motor -24~ por la sefial de salida del
detector de fase ~52-, Bsta seiial, de tipo ciclico,
aplicada gl servoamplificador =70-, acciona el motor
=24~ hasta la obtencién del valor cero més préximo a
dicha sefial, Después, es inhabilitado el servoamplifi-

cador =70~-,

Sy s i WL
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El campo de actuacidn de las cabezss
~lim y =15~y @l tipo de transduc{or por lo que
se refiere a la amplitud del #ngulo de giro de los anie-
llos ~lYw ¥ —i9~ correspondiente a la obtencibn de dos
coros de li seflal de salida y la longitud de los bra-
Z08 =12~ ¥y 413— ge eligen de manera que, si el sobran-—
te de metal inicial de la picza «{2~ no tiene valores
anormalesy el posicionamiento de los brazos ~12-~ 'y -13-
antes de la retirada del metal sobrante de la pieza
~f D coincide con el posicionamiento realizado ea fa-
se de preparaci&n sobre la corpespondicnte parte del
calibre.

En comsecuencia, se dinicia la vre-

tirada del metal sobramte de la pieza —-42~ para ohte—

ner el difmetro deseado,

La elaboraciln cs coatrolada por
medio del circuito de mando ~06- v el digpositivo de
visualizaeibn ~65- que reciben la seﬁal do salida del
circuito sumador =53, filtrada por el circuito de fil-
tracibn =04=.

Cuando la sefial de entrada del
disnogsitivo de visualizacidn «65- llega al valor
cero, el circuito dc mando =66~ interrumpe la clabo-
racibn de la parte de la pieza correspondionte al pro-
selector =40~ (0-50=y4s0) habilitado.

bDespués se controla la elaboracibn
con arreglo a la gpuma dc las sefiales de palida del

detector de fase =52 y del circuito sumador 57—,

sin que influyan sobre 1la precisidén final de la pie~

za =42~ los eventuales peguedios errores de posiciona~

miento del motor -24~, ya seca en la fase final de

5
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mando (duﬁante la preparaeién) medliante la sefial pre=
sente en el contacto =62-~, o en la de mando (durante
la elaboracidn) por medio de la seflal presente en el
contacto ~63~,

Peopuds del posicionamiento de
los brazog =12~ v ;13~ con regpecto a la pieza ~42~,
el campo de actuacién regular de las cabegas 514; Yy
wl5= debe der suficiente para cubrir con bontinuidad
la variacién del difmetro resultante de la retirada
del metal sobrante,

Al inicio de la fase de retirada
de metal sobrante no es, por tanto, indispensable
que el funcionamiento de lag cabezag —lé~ y ~15-
sea lineal y que los indices de lectura de los ins—
trumentos (no representados), de los que estén espo-
cialmente provistos lac cabezag, sc hallen cdentro de
la eccalza. En cualquier cago, dichos indices entran
en la escala durante la retirada de metal sobran-
te y alcanzan sus posiciones de coro, o préximap a
ellasy; al final do la fase de rotirada de dicho metal,

Una vez terminada la rotirada,
el circuito dc mando ~06~ suminictra al servoamplifi-
cador =70~ una sefial quc determina la reapertura de
log brazogs ~12-~ vy ~13- (fasc de "rccarga®'). La rccarga
termina cuando la palanca ~20~ acciona el microintew
rruptor /41,

Por ol contrario, el microinto-
rruptor ~40~ inhabillta el sorvoamplificador ~70-~
cuando, no cctando montada en la miquina ninguna pie-
zay los palpadores de las cabezag ~li= y =15~ establee
cen contacto entre s, defiuiendo asf la popicidn de

méximo cierre de loo brazos =l2— y =13=,
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En ol caso de que lz niecza —~42-
presente una notahle excentriéidad a causa de una carga
defectuosa entre los puntos o de defectos de formas,
interviene el cimcuito de alarma -09 que detiene la
elaboraciﬁn. La excentricidad se pucde leer en el ino-
‘rumento de medida -68-.

Zn ol caso de que la pieza «42-
tenga un sobrante de metal anémalo, cl circuito =70~
suminigtra al servoamplificadow ~79=, a travéc de la
unidad 474~, una orden para lg roapertura de loo bhrazog
=12~ v =13~ 7 la limpara -73- gefiala dicha gitua~
cibn smémala,

De esta manera; se evita que pe
complete el posicionamienbo de loc brazos «~12— ¥y ~13-
anteb de la retirada de metal sobrante, con lo que
e olimina el riesgo de deterioro de las ecabezas =l14-~
v -'15"' »

Por lo oxpucsto es evidente que
la oporacién de preparaci8n es muy simple sin necesie
dad de regulaciones meclnicac complicadas. Otras
ventajas del medidor residen o el hoecho de que dum
rente la medicibn de cada parte de la pieza sc dosplaw
zan solamente elecmentos que tienen poca inercia, os

docir, los palpadores y sus frboles do soporte, mien~

tras los brazog ~12- y -l3- permanccen inméviles y tambida

en cl hecho do la sugencia de reenvios con jucgos o rozam
mieatos enbre logbrazos méviles ~li~ y ~13~ v loo
anillop =l17- y ~19= del 4ransductor =18-,:

La prosiln de medicidn de ba
palpadores sobre la pieza es determinada finicamente

por las cabezas ~li- y ~15~- y esto conbtriduye asimis-
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mo a obtener una repetibilidad 4ptima.

El comparador se pucde utilizar
también para el control sobre superficies que presen~
ten ranuras, En tal caso, puede ser conveniente em=~
plear cabezas ~i4# y 415~ dotadas = sistemas de
amortiguacidén hidréulida ¥ actuar sobre oportunos
potendidmetros de reguldéiéh dél sircuits de filtra-
cién 64~ para filtrar la sehial de saiidk del cir-
cuito sumador ~53-, De hecho, el circuito de filtra-
cidn -64~ puede estar constitufdo por un simple fil-
tro con constante de tiempo regulable,

Para un correcto funcionamienvo del
medidor es importante que 2e defina exactamente la
posicidn del eje gmométrico de los 4drboles —4— ¥y -5~
con relacién al eje de la pieza ~42-, Por tanto, pa-
ra el montaje del medidor sobre la miquina rectifica-
dora, se deben euplear soportes o carros de precisién,
De cualguier modo, no es necesario que los palpadores
de las cagbezas =14~ y ~l5~ se dispongan segdn un
difmetro de la pieza ~42-~, En consecuencia, es evi=-
dente qﬁe 8i el medidor no se desplaza, al variar
el didmetro de la parte a controlar, varfa la distan-
cia entre la recta coincidente con los palpadores y
el eje de la pieza ~42-,

La disposicidn de tijera de los
brazos =12« y 13-, la necesidad de efectuar operacio-
nes de preparacidn y el hecho de que, al menos seghn
el funcionamiento descrito, el medidor actda como
multicomparador y no suninistra mediciones absolutas
de didmetro, podrfan determinar la aparicién de limi-

taciones considerables en comparacidn con los medido-
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res absolutoa conocidos que emplean brazcs méviles

con movimiento de traslacidn vertical y palpadores

.de cuchilla_para garantizar la realizacién del con-

trol~sobre difmetros, asf como sobre cuerdas de las
piezésa )

Sin embargo, debe scofialarse que
cuando los medidores‘absolutoé se emplean ébn recti-
ficadoras, ias condicionés de trabajo son del tal ma-
neri incémodas, que resultan necesarias operaciones
de preparacién nediante un calibre o mediante control
de la primera pieza elaboradaAy subsiguientes plantea-.
rmdentos de correcciones de la lectura del medidor,

Por otra parte, en la préctica,
los medidores absolutos o los comparadores con rece
tificadoras se utilizan especialmente sélo cuando se
tienen que elab&rar series bastante numerosas de
piezas, En tal caso, la medicién azbsoluta de los
difmetros de las piezas durante la elaboracidn no
aporta en la prictica ningunz utilidad, ya que el
problema estriba solamente en reproducir piezas con
caracterfsticas geométricas lo mis iguales posible,
Por btanto, no son importantes ni la pfecisidn‘de la
medicién, ni la posibilidad de efectuar mediciones
absolutas. Un requisito realmente importante y esen-

cial de un medidor péra 1las indicadas aplicaciones

- es, por el contrario, una buena repetibilidad, lo

cual constituye de hecho una gran cualidad del medi-
dor de acuerdo con la pfesante invencidn, como es
evidente por lo expuesto.,

Ademés, el medidor segin la in-

vencién se puede utilizar también como medidor abso-
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luto, aparte de comp multicomparador. ¥n efecto, es
ovidente que si el bastidor -1~ del medidor tiené una
posicidn fija con respecto al eje de la pieza (por
ejemplo, la posicidén de la figura i, en la que, cuan.
do los brazos -12- y -13- estin cerrados, los palpa=
dores de las cshezas -l4~ y =l5- sSe tocan en un pun-
to situado sobre el eje de la pieza ~42-), a cada
distancia (cordal) entre los palpadores corresponde
un respectivo valor del didmetro, Por lo tanto, si se
desea, es posible preparar el medidor cuando los pale
padores estén en contacto y elaborar la sefial de sa-
lida del ecircuito sumador =53~ mediante un circuito
previsto en tal caso en el dispositivo de visualizaw
cidn ~65-, para obtener asf la indicacidn absoluta
del difmetro de la parte de 1a pieza controlada,

En las aplicaciones con rectifi-
cadoras, es importante el hecho de que el medidor
posea una bueng estanqueidad para el momento en que
sea sometido, junto a la pieza, al chorro de fluido
refrigerante y se apliguen contra el medidor las viru-
tas extrafdas,

El empleo de brazos =l2- y ~13-~
mdviles con movimiento de tijera y soportados por
los 4rboles =A= y =5= coaxiales facilita el manteni-
miento de la estanqueidad dentro del basbidor =le,
También se ha resuelto ficilmente el problema de la
estanqueidad en las cobezas =l4- y =L5-, de reducidas
dimensiones y masa,

Como se comprende, se pueden intro-
ducir modificaciones o wariantes equivalentes en el

medidor descrito desde un punto de vista funcional y
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de estructura sin apartarse para elloc dei Ambito de

la invencidn,

e

= PY =
NOTA
5. Descrito el objeto del presente inven—

%o se declaran nuevas y de propia invencidn las siguien-
tes reivindicaciones.
) 1,~ Perfeccionamientos en los medidores
electréniéaé,para el control de las dimensiones lineales de
10. piezes mecénicas, en un amplio campo de acbuacién dél tipo
que comprenden un bastidor; dos BraZos f£ijados a los Arbow
les y giratorios con ellos; medios de transductor para su«
mninistrar una sefial sensible a los deSplazémientos reci-
procos de los dos brazos; un grupo de elaboracidn,
15. indicacién y mando; y medios de mando para producir
los desplazamientos de los dos brazos, caracterizados
por el hecho de comprender dos cabezas medidoras
(14, 15)'aptas para cooperar con la pieza (42), fija-
das en el extremo de dichos brazos (12, 13) cuyos me-
20, diosg de transductor comprenden un traﬁsductor gi~
ratorio (18) provisto de dos elementos (17, 19) fija-
dos a los dos 4rboles (4, 5) estando conectado dicho
grupo de elboracién, indicacién y mando (23) a las
cabezas de medicidén 114, 15) y al transductor girato-
25  rio (18) para suministrar sefiales semsibles a las
dimensiones a controlar, cu&b grupo de elaboracién,

- dincdicacién y mando esti conectadov, ademfs, a dichos
medios de mando (24)rpara accionar tales medios de
mando,

30. ' 2,- Perfeccionamientos de conformidad con

la reivindicacién 1, caracterizados por el hecho de
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que dichos 4rboles (4, 5) son coaxiales,

3+~ Perfeccionauientos, de conformidad con
la reivindicacién 2, caracterizados por el hecho de que
el 4rbol (4) es hueco y aloja en su interior al otro
&rbol (5).

4,- Perfeccionamientos, de cqnformidad
con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, carac-
terizados por el hecho de que dichos medios de mando com~
prenden un motor (24), un 4rbol (28) perpendicular a
dichos Arboles paralelos (4, 5) ¥y accionado por el mo-
tor (24), dos casquillos (31, 32 ) mdviles sobre dicho
&rbol (28) accionado por el motor (24), y medios de
transmisién (16, 20) aptos para transmitir el movimiento
de dichos casquillos (31, 32) a los dos 4rboles para-
lelos (4, 5) para impartir a los dos 4rboles (4, 5) un
movimiento de tijera.

5+~ Perfeccionamientos, de conformidad
con la reivindicacién 4, caracterizados por el hecho de
que dichos medios de mando comprenden dos dispositivos
limitadores (40, 41) para definir las posiciones de
méxima apertura y cierre de dichos brazos (12, 13).

6.~ Perfeccionamientos, de conformidad
con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, caracteri-
zados por el hecho de que dicho transductor giratorio
es un transductor absoluto cfclico (18),

7+~ Perfeccionamientos, de conformidad
con la reivindicacidn 6, caracterizados por el hecho de que
dicho grupo de elaboracidn, indicacidn y mando (23)
comprende mdltiples preselectores (49, 50, ...) para
preparar el medidor con diversas dimensiones de refe-

renciacidn, cuyos medios de mando comprenden un servo-



Se

10,

15.

20,

25.

30.

“ - 2.
Fe - . - - - . -

L N

- - - - 2

amplificador (70) para el mando dz dicho motor (24)
¥y medios de conmutacién para aplicar selectivanente
a dicho amplificador (70) unaiseﬁal sensible a las
sefiales de dichas cabezas de medicidn (14, 15) y una
sefial sensible a la sefial de salida de dicho transduc-
tor (18).

8.~ Perfeccionamientos de conformidad
con la reivindicacidn 7, caracterizados porque para lle-
var a cabo la elaboracidén de una pieza sobre una recti-
ficadora dicho gfupo de elaboracidng indicacidén ymando
comprende un dispositivo visualizador (65} para sue
ministrar indicaciones sensibles a dichas dimensiones
lineales y un dispositivo de mando del ciclo de la
rectificadora, cuyos dispositivos visualizador y de
mando son aptos para recibir una seflal que es la suma
de dicha sefial sensible a las seflales de dichas cabezas
de medicidn (14, 15) v de 1la seflal sensible a la sefial
de salida de dicho transductor (18). g

9.~ Perfeccionamientos, de conformidad
con la reivindicacién 8, caracberizados por el hecho de
que dichos medios de conmutacidn comprenden un conmutador
de dos posiciones (61) para aplicar selectivamente a
dicho servoamplificador (70) la sefial seansible a las
sefiales de las cabezas de medicién (14, 15) para el
posicionamiento de preparacién de dichos brazos (12, 13)
en correépondencia'con un valor nqio de dicha sefial, y
la seital sensible a la sefial de salida de dicho trans- -
ductor (18) para el posicionamiento de dichos brazos
sobre la pieza (42) 2 rectificar.

h 10.~ Perfeccionamientos, de conformidad

‘con la reivindicacidn 9, caracterizados por el hecho de
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que dicho grupo de elaboraciédn, . ndicacién y mando
comprende un circuito comparador (59) pars suninistrar
una sefial de accionamiento de dicho conmutador (61)
después de establecerse la cooperacidn de dichas cabe-
zas (14, 15) con la pieza (42), a rectificar.

1l.~ Perfeccionamientos, de conformidad
con la reivindicacidn 10, caracterizados por el hechc de
que dicho grupo de elaboracidn, indicecidn y mando
comprende un circuito (67, 68, 69) apto para recibir
1la8 seflales de dichas cabezas (14, 15) para determinar
la excentricicdad de la pieza (42) y detener la ela-
boracidn si la excentricidad sobrepasa un valor pre-
fijado,

12,- Perfeccionamientos, de conformidad
oor la reivindicacidn 11, caracterizados por el hecho de
que dicho grupo de elaboracidn, indicacién y mando
comprende un circuito (72) anto péfa recibir las se-
fiales de dichas cabezas (14, 15) para determinar el
sobrante de metal de la pieza (42) e interrumpir la
elaboracidn si el metal sobrante llega a sobrepasar

un valor prefijado.
13 e~ Peyfeccianamientos en los medidow

res electrédnicos para el control de 1las dimensiones linea-

les de piezas mecfnicas,
Segin se describe y reivindica en la pre-

sente memoria descriptiva que consta de 21 pAginas foliadas

y escritas a miquina por una sola cara,

~ 6 DIC. 1978
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Madrid, a
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