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REF.: Docket 6910

SEZTRACTO DE LA DESCRIPCION

Se describe una miguina de descarga eléctrica que
tiene un electrodo y un mecaﬁismo para arrastrar el electrodo
a lo largo de un trayecto orbital. EL electrodo estd montado
en un portaelectrodos que tiene una columna vertical. El elec
trodo es arra;trado a lo largo de su trayecto orbital:ééé un
rotor alrededor de la columna. Se han previsto dos braZo; de
accionamiento sometidos a una.fuerza elédstica, montados en el
rotor y acoplados con la columna en puntos separados’éifcunfg
rencialmente de modo que la columna esté sometida a la fuerza
de arrastre compuesta de amboé brazos de accionamiento. Un me
canismo de centrado ha sido previsto para hacer volvéfiel elec
troéo a una posicidn central respecto a su 6rbita en el caso
de cortocircuito entre el electrodo y la pieza'trabaﬁada, in

terrumpiendo asi el cortocircuito.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

En la Patente de los Estados Unidos n® 3.809.852 del
7 dé Mayo de 1974, se represefita un mecanismo de arrastre pro
visto de un solo brazo para un electrodp que realiza un movi
miento orbital. Se ha comprobado que la friccién que se produ
ce en el mecanismo inhibe la transferencia progresiva de la
fuerza de arrastre desde el brazo haéﬁa el portaelectrodo y
pﬁede dar lugar a un movimiento err&tico del electrodo en su
trayecto orbital, y/o a choques cuando el portaelectrodo se

desplaza ciclicamente de una posicidn a la otra.

RESUMEN DE LA INVENCION

Se ha conseguido un funcionamiento con movimiento or
bital progresivo de la méquina descrita méds arriba, afiadiendo
un segundo brazc de arrastre sometido a una carga eldstica y

montado de modo que se acople con la columna en el portaelec
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troda en un punto decalado del punto de acoplamiento de la co
lumna con el brazo de accionamiento original. Por consiguiente,
el. electrodo estd sometido a la fuerza de arrastre compuesta
de ambos brazos de arrastre y debido a la relacidén angular ég
tre los dos bsazos y al movimiento de rotacibn de la yépgula
de soporte de los brazos de arrastre, la carga esti qpmpértida

entre los dos brazos en un grado variable segfin la posiéién de

las piezas, -
Durante una parte del ciclo de movimiento 6fﬁital,
en el caso de un agujero qgue define una Orbita de forma poligo

nal, un brazo tiene una ihfluencia dominante y el otréibrazo
esta(%ometido al primero y ejerce una fuerza antagéniéa'infg
ri?r'a la fuerza del brazo dominante. En el caso de Pnf;gujero .
qué define una 6rbita de forma circular, ambos brazogﬁegercen

una fuerza sustancialmente idéntica. En el caso de un agujero '
que défine una Orbita de forma poiigonal, la fuerza antagbnica
del brazo sometido a la accién del primero inhibe y amortigua

1os'movimientos bruscos del electrodo e impide que se produz

can choques entre una barra de guiado y un seguidor de guia.

- En otras partes del ciclo, los dos brazos cambilan sus papeles

y el brazo dominante pasa a ser el bﬁﬁzo sometido al otro y
viceversa. En todos los casos, el bré;o sometido al otro brazo
tiénde a uniformizar la transferencia de fuerza desde el brazo
domiﬁante hasta el portaglectrodo y alivia la friccién que -
existe, de manera inherente en el sistema y que tiende a intro
ducir movimientos err&ticos en el movimiento orbital del‘eleg
trodo. Los dos bfazos cooperan para aplicar progresivamente la
presifn al electrodo y suavizar su movimiento. |

En las miquinas de descarga eléctrica que incorporan

el electrodo animado de un movimiento orbital, de acuerdo con
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la Patente de los Esiados Unidos n°3.809.852, existe en cier
tos casos, una tendencia a que el electrodo entre en cortocir
cuito con la pieza trabajada: El sistema de servocontrol in
corporado de la miquina de descarga eléctrica funciona en este
momento para hacer retroceder el electrodo a partixr de la pie

£

za trabajada con el fin de eliminar el cortocircuito. La supre
sibn dei cortocircuito se produce en el aparato de iﬁiﬁresente
invencién por el mecanismo descrito agqui gque despl;za”él elec
trodo lateralmente, alejéndolo de la proximidad de la pieza
trabajada y centrédndolo respecto a-su 6rbita. Esta-éééién ace
lera la eliminacién del cortogircuito y reduce el tiempo duran
te el cual la miquina no estd efectuando el trabajo’'de corte
de la pieza trabajada. |

Otros objetos, caracteristicas y'ventajas de la pre
sente invencibn, podr&n entenderse claramente leyendo la si

guiente descripcibn.

DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

La figura 1 es una yvista lateral, parcialmente en
seccifn transversal, que representa un mecanismo que asegura
el movimiento orbital de un electrodo, de acuerdo con la pre
sente invencidn. ,

13
- La figura 2 es una vista en seccibn transversal, to
m;da a lo largo de la linea 2-2 de la figura 1.
La figura 3 representa una serie de diagramas gue
N
representan el mecanismo de arrastre de electrodo en varias
posiciones y que llustra el funcionamiento del mecanismo de
arrastre dotado de brazo doble. |
La figura 4 es una vista esquemética que representa

el sistema de control del mecanismo de centrado de electrodo.

La figura 5 es una vista parcid que representa un
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! .
agujero que define una 6rbita circular en el brazo segui or

de gufia. e

-

La figura 6 es una vista parcial qﬁe representa un
agujerq que define una 8rbita triangular en el brazo seguidor

de guia;

I4
i La figura 7 es una vista en secciln parcial del me

S

canismo de centrado de electrodo.

DESCRIPCION DEL MODO DE REALIZACION PREFERIDO‘

Aungue la descripcidn que sigue es detalla@a y exac
ta, dé modo que los expertos en la materia puedan liééér a la
préctica la invencibn, los modos de realizacibdn fisicos que se
desc;iben agquif constituyen, simplemente, un ejempléraé;la in
veqcién que puede ponerse en préctica con otra estrﬁétﬁra par
tiéular. El alcance de la invencién se define en las reivindi
caciones adjuntas, | | '

La descripcibn de la Patente de los Estados Unidos
n° 3.809,852 publicada el 7 de Mayo de 1974, se incorpora agqufi
a titulo de referencia. Por consiguiente, es innecesario des
cribir detalladamente el funcionamiento completo de la m&quina
de descarga eléctrica y su mecanismo de desplazamiento del
electrodo a lo largo de un trayecto Ofbital, ya que este tema
se describe detalladamente en la Patehte de los Estados Unidos
n;3,809.852. Se describird aqui solamente a lo que se refiere
al aﬁarato de acuerdo con la presente invencifn.

Como en 1la Paténte anterior, un electrodo 10 esti
montado de modo que pueda efectuar un movimiento orbital uni
versal en un bloque de lanzadera 13 de un cérter de portaelec
trodo 12. El bloque de lanzadera 13 se desliza universalmenpe
en la corredera 17, tal como se ilustra m&s detalladamente’ en

la figura 3 de la Patente anterior. El blogque de lanzadera 13
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esté;provisto de una columna vertical 14 sometida a ld presidn
de dos brézos de accionamiento 15, 16 montados elésticamente.
La utilizacibn de estos dos Srazos de accionamiento constituve
una distincibn importante con relacibn al dispositivo ilustra
do en’ la Patente n°® 3.809.852 donde se utiliza solamente un
brazo de accionamiento. |
El blogue de lanzadera 13 estd provisto dg:@ﬁa pro

longacién lateral 20, la cual, cerca de su extremi&dd} tiene
un agujero 21 que define una Srbita. El agujero 21 puede tomar
varias formas, segln la 8rbita deéeada. Como se ilustra en la
figura 2, puede tener una forma cuadrada. En variante, puede
ser‘circular, como se representa por 22 en la figura's, 0
tr%angular como se representa por 23 en la figura 6. Ton el
objeto de crear esquinas vivas en la cavidad pfoduéida por el
electrodo, de acuerdo con la Patente n° 3.809.852, ei‘agujero‘
debe ‘constituir un poligono regular. Si se utiliza un agujero
circular 22, como en la figura 5, no se producen esquinas an
gulares vivas. Sin embargo, en ciertos casos en los cuales
puedéh tolerarse esquinas cur%as, el agujero circular 22 de la
figura 5 puede ser empleado.

' La prolongacidn lateral 20‘con su agujero 21, o 22,
0 23 incluye un seguidor de guia que‘controla el tamafio v la
féima de la 6rbita del electrodo 10 con relacifn a la pieza
trabéjada, tal como la pieza trabajada 24 que se representa
en las. figuras 1 y 4. Coﬁo se describe detalladamente en la
Patente n® 3.809.852, el seguidor de guia sigue unaivarilla
de gufia de forma'ahusada 25 que estd formada en un cirter 26.

La conicidad de la varilla .25 se utiliza para reducir progre

-sivamente la O6rbita del electrodo 10 cuando la barra 27 de la

méquina de descarga eléctrica avanza'el electrodo hacia la pie
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za tfabajada 24 para producir en ella la cavidad 47.

Ambos brazos de arrastre- 15, 16 sometidos a una fuer
za eléstica estdn montados en un rotor 30 que tiene un engrana
je periférico 31 acoplado con un tornillo sinfin de arrastre
32, de la misga manera que se ilustra en la patente anterior.

El rotor 30 rodea la columna 14. Cada brazo de accio
namiento 15, 16 estd montado de manera pivotante en éﬁ;rotor
30 por su propio pasador de pivotamiento 33. Cada brakzo tiene
un muelle 34 que hace que la columna 14 esté sometidi a una
fuerza eléstica. Por consiguiente} cada brazo 15, 16;§ﬁede se
guir la columna durante el movimiento orbital del blogque de
langadera 13 segln estd determinado por el desplazamiénto del
seqhidor de gufa 20 y sus agujeros 21, 22, 23, alrededor de
la harra de guiado 25.

8i no existiese ninguna friccian en el siséé@a, un
80ld brazo de arrastre, tal como el que se ilustra en la paten
te anterior n°® 3.809.852, podria traﬁsferir la fuerza desde el
rotor 30 hasta el blogue de lanzadera 13 de manera progresiva,
Sih embargo, existe una friccién inherente en el sistema, y
se hé comprobado que esta friccién tiende a producir un agarro
tamiento del bloque de lanzadera y d% su brazo dispuesto late
rélmente 20 contra las superficies dé apoyo adyacentes sobre
las cuales se desplazan estas piezas. Este agarrotamiento afec
ta ei tieméo de desplazamiento de las piezasvmdviles desde una
posicibn a otra y cambia\también el tiempo real durante el cual
la m&quinaAde descarga eléctrica produce ia erosidn de la pie
za trabajada por cada incremento de este movimiento. Estos in
tervalos de t;empo desiguales en las varias partes del ciclo

orbital del electrodo tiene un efecto perjudicial sobre la ca

lidad del trabajo de mecanizacifn.
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Ademds, cuando se utilizan agujeros generadores de
6rbita en forma de poligono, se ha. comprobado que la energia
almacenada en el brazo presiénado por muelle puede ser libera
da bruscamente, produciendo asi un choque de loé lados planbs
del agujero segquidor de guifa 21, 23, contra la varilla de guia

-

25. Este impacto puede producir una vibracifn en la unidad y

"da lugar a un funcionamiento errdtico en razdén de la;sensibi

lidad del servosistema de la miquina herramienta, y pdéde tam
bién perjudicar la precisién de realizacidén del trabajo.

La estructura de doble brazo de arrastre descrita
agui mejora el sistema por una parte amortiguando el impacto
o0 absorbiendo el choque del seguidor de gufa contra'la varilla
de!guia y, por otra parte, elimina o reduce los movimientos
er#éticos producidos por la friccién de las piezas. Estas ven
tajag se consiguen porgue el brazo sometido a la accién del
otro ejerce sobre la columna una componente de presidn que se
opon€ a la presifn del brazo dominante y, por tanto, suaviza
la aplicacifn de la fuerza y amortigua el final de la carxera
del seguidor de guia a partiride una esquina de un agujero de
guiado poligonal hasta otra esquina del mismo.

Estas ventajas se ilustran en la figura 3, en la cual

[
[}
se han representado las piezas de manera esquemitica. Las co

l;ﬁnas verticales de esta figura ilustran en el columna I de
la pérte izquierda, la rglacién qué existe entre el bloque de
lanzadera 13 y su columné 14 respecto a los brazos de arrastre
presionados elésticamente 15, 16, en varias posiciones que se
ilustran, respectivamente, en las lfneas A, B, C, D y E; en
las cuales el rotor 30 se desplaza 90° en sentido antihorario

desde la posicidn A hasta la posicidn E.

La columna II de la figura 3 ilustra un brazo de
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gufa 20 que tiene un'agujero saguidor circular 22 como en la
figura 5 alrededor de la varilla de guia 25, por cada posicibn
del bloque de lanzadera 13 qﬁe se represen6a en las lineas A,
B, C, DyE.

’ | La qolumna III de la figura 3 ilustra un bra;o segud
dor de gufa 20 con un agujero 21 que define una Orbita cuadra
da de acﬁerdo con la figura 2 alrededor de la varillé,de guia
25, ilustréndose la posicidn relativa del agujero ségﬁidor 21
respecto a la varilla de gufa 25 por cada posicifn del bloque
de lanzadera 13 representado en las lineas A, B, C, by E.

Con un agujero 22 que define una Orbita circular co
mo se representa en la figura .5 y en la columna II de la figu
ra 3, ambos brazos 15, 16 ejercen sustancialmente 1a{misma
fuerza sobre la columna 14 y, -por tanto, se produce un movimien |
to orbital,gradual y constanta del bloque de lanzadefa‘l3 cuan
do el agujero seguidor 22 se desliza alrededor de la varilla
de gufa fija 25. Con un agujero de gufa que define una Orbita
de forma poligonal, tal como el agujero cuadrado 21 de la fi
gura 2 y como se representa en la columna III de la figura 3,
el movimiento orbital del blogque de lanzadera 13 es totalmen
te diferente porgque el bloque de laniédera se desplaza brusca
mente desde una posicidn a la siguieﬁfe y porque, de manera ti
piéa, el 90% o mids de la accibn de erosifn entre el electrodo
y la pieza trabajada se produce mientras la varilla de gufa 25
estd en una de las esquigas del agujero 21 y el 1% o menos de
la accibn de erosifn se produce mientras el electrodo se des
plaza. Todo esto se explica en la;Pateﬁte n® 3.809.852,

El mecanismo de arrastre de doble brazo de la'preseg
te invencibn es benéfico en ambos casos, es decir en el caso en

el cual el agujero de definicién de 6rbita es circular como en
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22 y también cuando és poligonal como en 21. En ambhos casos,
los resultados benéficos se deben a que la carga de arrasire
estd compartida entre los doé brazos 15, 16. En el caso de un
agujero que define una 6rbita poligohal, un brazo es el brazo
dominante que/aplica la mayor parte de la presidn a la colum
na 14 tendiendo asi a producir el movimiento del bloque de
lanzadera 13 y a aplicar la presidm del brazo de guia_zo sobxe
la varilla de guifa 25. El otro brazo o brazo sometido é la
accidn Qel primero ejerce también una presidn sobre la columna
14 pero en funcidn de la posiqidn de rotacidn del rbtéf 30,
ejerce una presidn menor que la que ejerce el brazo dominante,
incluyendo esta presifn una componente que se opone a la pre
sibén del brazo dominante. Losipapeles de los dos braZoé domi
nante y auxiliar se invierten cuando el rotor 30 gira y cuando
los muelles 34 de los brazos almacenan y liberan suceéivamente
la energfa. Durante una parte.del ciclo, un brazo es dominante
y en la otra parte del ciclo este brazo serd el brazo auxiliar.
En otras partes del ciclo, ambos brazos ejercen la misma pre
gién sobre el brazo de guia 20 que se aplica sobre la varilla
de guia 25.

Los brazos respectivos 15, }6 ejercen siempre sobre
la columna 14 una presidn proporcionai a la carga aplicada a
sﬁs.muelles respectivos 34. En el caso de un agujero que defi
ne uﬁa 6rbita de forma poligonal, cuando el rotor 30 gira, los
muelles de ambos brazos ée tensan o se destensan en grados de
siguales, produciendo asi componentes de preéi6n~diferentes.
Aunque en los dibujos los dos brazos 15, 16 se ilustran como
montados en &ngulos rectos, dé tal manera que la presidn de

los brazos se aplica a la columna 14 en puntos separados cir

© cunferencialmente por 90°, esta disposicibn no es critica, ya
P .
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qﬁe los brazos 15, 16 pueden montarse en puntosvseparados éig
cunferencialmente por un dngulo distinto de 90°.

En los dos ejemplos de lﬁs columnas 1I y III de la
figura 3, se observari que cuando el rotor 30 gira en sentido
horario 90° desde su posicibn A hasta la posicibén E, el brazo
seguidor de gufa 20 de la columna II se¢ desplaza progresivamen
te y de manera contfnua alrededor de la barra de gﬁ!a “ija 25
a lo largo de un arco de 90°. Este movimiento es prég%ésivo,
sin saltos y sin interrupciones porgue las fuerzas aplicadas
a la_columna 14 pér los dos brazos de arrastre 15,_1§;Jse equi
1ibrah paréialmente y no se aplica ninguna presidn brusca al
brazq‘seguidor de gufa 20, como se podrfia producir cuando un
soldibrazo de arrastre aplica su presifn a la columna 14.

' ; En el ejemplo del agujero cuadrado 21 de la‘columna
II% Qe la figura 3, el movimiento del bloque de larzadera 13
se produce solamente de manera intermitente, y la vériila de

gufa 25 se para en las esquinas del agujero 21 que define la

6rbita, durante virtualmente la totalidad del tiempo de su mo

'vimiento orbital, y el desplazamiento de una esquina a la

otra esg relativamente brusco. Sin embargo, durante su movimien
to, por ejemplo, desde la posicibén ilustrada en la lfinea C has
ta la linea D, el brazo auxiliar ejexce sobre la columna 14
uha componente de fuerza opuesta e inferior a la componente de
fuerza ejercida sobre la columna 14 por ei brazo dominante,
amortiguando asi el choque del seguidor de guia contra la va
rilla ae.guia 25 al final del movimiento del seguidor de gu;a.
Esta amortiguaci?n o esta absorxcibn de los choques imﬁide que
el servosistema de la mdquina de descarga eléctrica sea some

tido a vibraciones que podrian producir un defecto de funcio

namiento o un trabajo errético.
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La caracterfstica de la invencibn que reduce el efec
to de disrupcién de un cortocircuito se ilustra en las Ffiguras
1 v 4. En alglin punto conveniente a lo largo del brazo segui
dor de guia 20, se ha previsto un.receptdculo de chaveta 40.
Como se ilustra en la figura 1, el receptdculo de chaveta 40

K
estd situado entre el clrter 26 de varilla de guia_y la barra

27. En la figura 4, estd dispuesto en una prolongaci§§'lateral
41 del brazo seguidor de gufa 20 y lateralmente més‘alld del
cédrter 26 de varilla de guia. Generalmente, no tiene importan
cia el desplazamiento del receptéculo 40, y los dos-ejemplos
que anteceden se dan solamente a titulo ilustrativo;

Una chaveta o clavija retréctil 42 estd montada en
el ﬁastidor 43 de la méquina y estd orientada por el muelle
44;en sentido opuesto respecto a su posicién de acoplamiento
con el receptédculo 40. Un véstagc 45 de la chaveta 42 puede
ser sccionado por un solenoide 46 de acuerdo con el ejemplo
que se ilustra. Otros mecanismos de accionamiento de chaveta,
tales como motores hidr&ulicos o neuméticos podrian utilizar
se en lugar del solenoide. El!sistema eléctrico que se ilustra
aqui es solamente un ejemplo.

El receptdculo 40 estd dispuesto en el seguidor de
brazo de guia 20 en una posicién taltque cuando la chaveta 42
eété acoplada con él, el agujero 21, 22 o 23 que define la Or
bita, seglin se representa en las figuras 2, 5 y 6, esté centra
do respecto a la varilla\de guia 25 y, al mismo tiempo, el
electrodo 10 esté centrado respecto a su drbita en la cavidad
47 formada en la-pieza trabajada 24.

En el caso de cortocircuito entre el electrodo 10 Yy

la pieza trabajada 24, el sistema de servocontrol convencional

.de la m&guina de descarga eléctrica hard retroceder la barxa 27



10

15

20

25

30

- 13 -

eliminando asi el coftocircuito. El servo-mecanismo es de tipo
convencional y se ilustra solamente de manera ‘esquem&tica en
la figura 4. La barra 27 esté montada en unkstidor de méigquina
fijo 48 y puede desplazarse verticalmente en el bastidor. La
barra 27 puede ser accionada hidrfulicamente y tiene una servo
, .
vdlvula hidréulica 51 en el circuito hidrdulico. La v&lvula 51
estd smetida al mecanismo de control eléctrico del panel de

control principal 52 que tiene un blogque de terminales 53 para

la sefial de gervo~mecanismo "hajar" y un bloque de terminales

54 para la sefial de servo-mecanismo “"subir".

La seflal de servo-mecanismo "bajar" es producida por
el botén de arranque de ciclo:de la méquina (no representado).
El mecénismo de servo-controlies tal que cuando existe un cor.
tocircuito entre el electrodo:10 y la pieza trabajada 24, el
blogue de terminales 54 de sefial de servo-mecanismo "subir" en
via una seflal eléctrica a través del circuiﬁo 56 a la servo-
védlvula 51 para hacer retroceder la barra 27, desplazando asi
el électrodo hacia arriba y alejéndolo de la pieza trabajada 24
lo que suﬁrime el cortocircuito. En una miquina de descarga
eléctrica con un mecanismo que imparte al electrodo un movi
miento orbital, sin embargo, el electrodo 10 se situari en la
proximidad inmediata de las paredes J; la cavidad 47 de la pie
z;‘trabajada y esta circunstancia aumenta el tiempo necesario
para alejar el electrodo de la pieza trabajada y suprimir el
cortocircuito. ‘

De acuerdo con la presente invencién, la sefal de
servo-mecanismo "subir",que hace retroceder hacia arriba el
electrodo, envia también una éeﬁal a través del circuito 57 al

solenoide 46 para desplazar la chaveta 42 de modo que se aco

ple con el receptdculo 40 y, por tanto, haga retroceder el elec
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trodo 10 lateralmente a partir de su trayecto orbital.hasta
una posicidn céntrica respecto a su Srbita donde existe una
mayor separacidn entre el electrodo 10 y la pared de la cavi.
dad 47 de la pieza trabajada. Esta mayor separacifn laterai
da lugar a una interrupcidén mis rédpida del cortocircuito que
sin este dispositivo. |

: Aunque el electrodo 10 sé aleja de la progim?dad de
las paredes de la cavidad 47, la circulacién de acéité'normal
alrededor del electrodo que es caracteristica del funcionamien
to de’ la méquina de descarga eléctrica, elimina cuaﬂéﬁier par
ticula metdlica producida por el cortocircuito que pudiese es
tar situada entre el electrodo y la pared de la cavidad de la
pi?za trabajada, suprimiendo asi el cortocircuito, -

\ g Cuando el servo-mecanismo detecta la ‘eliminacién del
cortccircuito, el blogque de terminales 53'de sefial dé.servo~
mecawismo "bajar" envia a la servo;valvula 51, a través del
circuito 58, la indicacidén de desplazar la barra 27 y el elec
troddilo hacia abajo de nuevo en la cavidad 47 de.la pieza
trabajada 24. Al mismo tiempoz la sefial de servo—meqanismo
"subir" se interrumpe, lo que desenergiza el solenoide 46, El
muelle 44 hace retroceder la chaveta‘42 fuera del receptéculo
49 y los muelles 34 de los brazos de‘arrastre 15, 16 del meca
niémo de accionamiento orbital hacen voler el brazo seguidor
de gﬁia 20 a su posiciénﬁde 6rbita adecuada respecto a la va
rilla de guia 25, y haré\volver el electrodo 10 en la pfoximi
dad inmediata de la pared de la cavidad 47 formada en la pieza
trabajada 24 dond8e puede reanudarse el trabajo de mecanizacibn

por descargas eléctricas donde habfa sido interrumpido.

La figura 1 representa la clavija de chaveta 42 ‘aco

-plada con el receptéculo 40, centrando asfi el electrodonrespeg
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to a su Orbita. La figura 7 represcnta upna posicibfn relativa
tipica entre la clavija de chaveta, 42 y el receptdculo 40
formado en el brazo 20 cuandd el electrodo 10 estd efectuando
un movimiento ciclico en su Orbita y estd en la proximidad in
mediata de la/pared de la cavidad 47 de la pieza trabajada. El
eje 61 de desplazamiento de la chaveta esté decalado‘cqn rela
cibn al éje 62 del receptfculo 40, Sin embargo, tanﬁqtié clavi
ja de chaveta 42 como el recept&cﬁlo 40 tienen paredes:incling
das hacia abajo de maneraacorrespondiente. Por tanto, cuando se

energiza el solenoide 46 para jintroducir la clavija de chaveta

42 en el receptdculo 40, sus paredes laterales inclinadas ac

tdan a manera de leva sobre el brazo 20 en sentido lateral y
sitfian los ejes 61, 62 en posiecibn de coincidencia,lfai y como
se representa en la figura 1. | |

En resumen, la presente patente de invenciéﬁ que se
solicita deber& recaer en las .siguientes

REIVINDICACIONES

1. Mejorasintroducidasen una méquina de descarga
eléctrica que tiene un portaelectrodo y un dispositivo para
arrastrar dicho portaelectrodc a lo largo de un trayecto orbi
tal, incluyendo dicho dispositivo una columna en un portaelec
tfodo, un rotor alrededor de la colum;a y un brazo de arrastre
sémgtido a la fuerza eléstica, montado en el rotor y acoplado
con la columna, estando diche mejorss caracterizadas porque in
cluyenun segundo brazo dé arrastre sometido a una fuerza elis
tica, montado en la columna y acoplado con la columna en un
punto decalado respecto al punto de acoplamiento del primer
brazo de arraétre con la columna, con lo cual la columna estd-
sometida a la fuerza de arrastre compuesta de ambos brazos de

arrastre.
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2. Mejoras seglin la reivindicacidn 1, caracterizadas
porque el portaclectrodo estd dotado de un seguidor de guia,
due tiene un agujero que define la 6rbita y una varilla de
gula que atraviesa dicho agujero, imponiendo dichos brazos de
arrastre, respectivamente, unas componentes de fuefza a la co
lumna. f

3. Mejorassegfin la reivindicacién 2, cardcterizadas
porgque el agujero que define la érbita/és circular, “tendiendo

las componentes de fuerza que se ejercen sobre la columna por

medio de los brazos de arrastre a suavizar el movimiznto del

-seguidor de gufa respecto a la varilla de guia,

4. Mejoras seglin la reivindicacidén 2, caracierizadag
porgque el agujero que define la Orbita es de forma peligonal,
congtituyendo uno de dichos brazos de arrastre un brazo de
arrastre dominante, mientras que el'otro.brazo de arrastre cons
tituye un brazo de arrastre auxiliar gue Iimpone a la columna

una componente de fuerza que se opone a la fuerza aplicada

por el brazo dominante y que reduce el choque de impacto de la
varilla de gufa y del seguidof.

' 5. Mejoras introducidasen una maquina de descarga
eléctrica que tiene un portaelectrodo, un dispositivo para des
plazar dicho portaelectrodo hacia una?pieza trabajada con el
fin de erosionar el material de la pieza trabajada, un disposi
tivo para ﬁécer retroceder dicho portaelectrodo a partir de la
pieza trabajada para eliﬁinar los coftocircuitos entre el elec
trodo y la pieza trabajada y un disPOSitiﬁo para arrastrar di
cho portaeiectrodo a lo largo de un trayecto orbital, estando

dichas mejoras caracterizadas porque se hace retroceder el ‘elec

trodo lateralmente a partir de la proximidad de la pieza traba

jada para facilitar la eliminacidn del cortocircuito cuando se
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‘hace!retroceder el portaelectrodo, incluyendo dichasmejorasun
brazo situado én el portaelectrodo, un bastidor en el cual di
cho brazo se desplaza cuando.el portaelectrodo efectfia un mo
vimiento orbital y un dispositivo-de fijacibn amévible entré
dicho brazo y/dicho bastideor, de modo que dicho brazo pueda
selectivamente efectuar un libre movimiento orbital durante
el trabajo de erosifn de la pieza trabajada y sujetéf;;icho
brazo. impidiendo que efectfie su movimié;to orbital,'enfuna po
sici6n en la cual el electrodo se aleja lateralmente'de la
proximidad de la pieza trabajada cuando el portaelecéfédo re

 trocede. .

« 6. Mejorassegfin la reivindicacibn 5, caracterizadas
porgue dicho dispositivo de fijacibn amovible’inclu&é ﬁn recep .
taéulb de chaveta formado en dicho brazo y una bhaQéta.mévil
situada en el bastidor y un dispositivo para desplat&éjdicha
chaveta‘en el interior de dicho receptéculo simulté&neamente
con el retroceso del portaelectrodo a partir de la pieza traba
jadaf"

7. Mejoras segln la retvindicacién 5, caracterizadas
porgque dicha miquina tiene una barra con un sistema de servo-
control para desplazar la barra hacia;y a partir de la pieza
trabajada, y un dispositivo que someté dicho dispositivo de
fijacién al control de dicho sistema de servo-control.

8. Mejorasse?ﬁn la reivindicaci6n 6, caracterizadas
porque. la chaveta y el réceptéculo de chaveta tienen formas
ahusadas correspondientés, que hacen gue la penetracién de la

chaveta en el receptidculo de chaveta actfie 2 manera de leva

lateralmente sobre el brazo.



10

15

20

23

30 -

- 18 -,

9. Se reivindica por Gltimo como ohjeto sabre el
que ha de recaer la Patente de Invencibn gue se solicita por:
MEJORAS INTRODUCIDAS EN UNA MAQUINA DE DESCARGA ELECTRICA.

Todo conforme queda descrito y reivindicado en la
presente memoria descriptiva que consta de dieciocho péginas
mecanografiadas y dibujos que'se acompaiian, '

Madrid, 30 &b Abril de 1.975

BERNARDO UNGRIA
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