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MEMORTA DESCRIPTIVA

EL presente invento se refiere a un brazzo des~
tinado g soportar una guia de una perforadoray atafie al cane
po de las perforzdoras utilizadas para el avance en gglerfas
Ge minas, para la excavacidn de tiéineles y, mis en generzl,
parg toda clase de trebajos subterrineos,

B el campo que se acaba de indicar el arran-
que de los tramos se realiza cada vez mis nediante la realim
zacién de orificios paralelos, lo que permite alargar ia lon
gitud de las voladuras y por tanto la productividad de las
explotaciones, en contraposicién con los arranques tradicio
nales llamados en nyn o prismAticos; en los que solo se buscg
el efecto de cuila, m este Gltimo caso, la oblicuidad ce
los orificios perforados con respecto a2l eje de la galeria,
pardmetro fandamental para el &xito de la voladura, esch li-
mitada por la longitud de las gufas en funcidn de la anchura
de la galeria,

pesde nace muchos afios existen brazos sobértes
para gulas realizados Ce manera que comserven el paralelisoo
wis perfecto posible de la gufa, Fl principio de comservacidn
del paralelismo consiste, en estos brazos, en la utilizacidn
de un dispositivo mecinico de mparalelogramo deformablen o
e¢n Lo utilizacién de un dispositivo puramente hidriulico que
comprende transfereincias de aceite de un gubo a otro. pFstos
dispositivos que actualmente se emplegn presentan los incone
venientes siguientos:

- B el caso de los sistemas mecinicos de paralelogramo, 1a
direccién de 1la guia, y por tanto de los orificios perforados
es fijas Los aparatos perforadores padccen por tanto ung
falta de versatilicad para la ejecucidn de trabajos diverscs,

aparbte del simple zavance en galerias, sin embargo, los trge
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bajos mineros exigen tanto la precisién para los avances
rectili{neos como una gran flexibilidad de empleo de los
aparatos.
- m el caso de los sistemas puramente hidriulicos, el in-
conveniente esencial es la falta de precisifn en el para-
lelismo, sin embargo el mantenimiento de un paralelismo
riguroso es una condicién absolutamente necesaria para 1la
voladura de tramos largos.

gL presente invento se propone resolver todos
esos inconvenientes proporcionando un brazo scporte pafd guia
que sea a la vez orientable en todas las direcciones, para que
pueda utilizarse en diversocs trabajos mineros y sea apropioe-
do para mentener un paralelismo perfecto de la gula,

con dicho fin, el invento tiene por objetc un
brazo soporte de la clase de los provistos de un dispogitivo
que permite mamtener la gula paralels a sf misma, el cual
brazo soporte comprende esencialmente un pivote de base mone
tado giratoriamente en torno a un eje sensiblemente verbical,
un primer medio motor apto para mandar la rotacidn del pivote
de base en torno al citado eje, un brazo articulado con el
pivote de base en torno a un eje perpendicular al citado eje,
un segundo medio motor apto para mandar €l pivotamiento del
brazo en torno a su eje de articulacibén con el pivote de ba-
se, un blogue soporte intermedio situado en el exbtremo libre
del brazo y montado giratorio en torno del eje longitudinal de
dicho brazo, un tercer riedio motor apto para mandar la robacién
de dicho bloque soporte, una cuna que soporta la gufa y se
articula sobre el citado brazo soporte en torno a un eje o=
togonal al eje longitudinal del brazo, un cuarto medio motor
apto para mandar el movimiento de la cung en torno g su eje

de articulacidn, medios de manco manual para el accionamiento
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de los dos primeros medios motores, dos captadores de des—
plazamiento aptos para captar de manera permanente, los dos
pardmetros de posicidn que resultan de los movimientos man-
dacdos por los dos primeros medios motores, y un servomecas-
nismo que, por intermedio de calculadoras que determinan de
modo continuo los otros dos parAmetros de posicidn que defi-
nen la orientacidén de la gula de manera que ésta se mantenga
paralela a si misma, manda automiticamcnte los dos dltimos
medios motores,

108 cuatro movimientos de rotacidn que puede rea-
lizar este brazo soporte permiten colocar la gula en cual-
quier orientacidn, mientras que el servomecamismo permitc
mantener con gran exactitud la gufa parclela a si misma, de
modc que son cbtenidos los resultados deseados,

1z conduccidn del brazo soporte segln el invento
es particularmente sencilla, pues el operador no debe'aqtuar
mas que sobre los dos primeros medios motores, que estin uni
dos o medios de mando manual, tales como distribuidcres si se
trata de gatos, lo que define el valor de los dos primeros
parémetros; el servomecanismo determinz automiticamente los
otros dos pardmetros y manda en funcidn de dichos pardmetros
los dos Gltimos medios motores, tales como un motor y un gato
hidrdulicos, a fin de mantener la guia parzlela a una direce
cidn fija. 1os parfmetros utilizados son principalmente vae
lores de Angulos que definen los diversos movimientos de row-
tacidn, o funciones trigonométricas de dichos valores angu-
laress se puede proceder de diferentes maneras para determinar
los dos filtimos pardmetros, a partir cde los dos primeross

A continuacidn se hace ung descripeidn con refc-
rencia al dibujo esquemitico anexo, que representa varigs mo-

dalidades de realizacidn de este dispositivo y em el cuals
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- Lo figura 1 es una vists de conjunto, en
perspectiva, que muestra una primera modalidad de reali-
zacidn de un brazo soporte segin el inventog

- In figura 2 es una vista de conjunto, en
perspectiva, que muestra una segunda mcdalidad de realie
zacidn de un brazo soporte segln el invento; »

- 1a figura 3 es un esquena en gue =S¢ da la
definicidn de los Angulos que intervienen, en tanto que
parinetros, para localizar los movimientos de este bruzc
soporteg ‘”
- 1a figura 4 es un diagrama que representa
el servomecanismo electro-hidriulico que permite obtener ¢l
paralelismo de la guia, en una modalidad de realizacidn par=
ticular;

1z figurs 5 es un diagrama Ge la pisnn clase
que el precedentc y representa una variaote del servoueca-
nismo electro-hidriulico que permite cbtener el paralelismo
de la guia.

Lz Figura 1 muestra un brazo soporte segin cl
invento, indicado en conjunto con 1, que scstiene unn guia 2
para una perforadora 3, El brazo soporte 1 cstd montado S0~
bre el bastidor de un dispositivo portador, &l cual bastidor
estd representado solamente por los ejes sensiblemente horie
zontales Ox Y 0% perpendiculares entre si, que definen su
plano, Se supone que el eje oX representa una direccidn para-
lela al eje de 1la goleria que se desea perforar mediante el
aparato. Ia guia de perforacibn 2 debe ser posicionada para-
lelamente al eje oX y mantenida en esa orientacidne

gl brzzo soporte 1 comprence una primera parte
4 1lamada pivote de base, cuyo extremo inferior se articula,

por intermedio de un cojinete de rétula 5, sobre el kasticoer
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del dispositivo portalors pste pivote de bage 4 posee un eje
0Z sensiblemente vertical, situindose el cnjinete de rétuls

5 en el punto Q. Ia rotacibdn del pivote de base 4 en torno

a su eje 0z, simbolizado por la flecha 6, ostd mandada en
este caso por un primer gato 7, montado entre un punto fijo 8
Yy un estribo 9 que sobresale sobre el costado del pivote de
base 4.

on la parte superior del pivote de base

o

se articula, en torno a un eje ¥ perpencdicular al eje oz;’
por tanto sensiblemente horizontal, el brazo propiamente di-
cho 1g, EL pivotamiento de este brazo lg en torno al eje Wb
simbolizado por la flecha 11, es mandado en este caso pér un
segundc gato 12, que une el estribo 13 que sobresale deiante
del pivote de base 4 a otro estribo 14 formapdo debajo del
brazo 14, N

obra parbe llamala antebrazo 15 estd monbaca
deslizable en el interdor del brazo lg, constituyendo el con-
junto formado por el brazZo 1o y el antebraszo 15 una estfuctura
telescbdpica. Ia longitud de este conjunto puede modificarse
medignte un gato telescdpico 16, Fl antebrezo 15 soporba en
su extremo libre un &rbcl 17 segin su eje Longitudinal y que
sirve para el montaje de un bloque soporte intermedio girae
torio 18. 1a rotaciln cdel blogue scporte 18 en torno a su
eje, simbolizada por la flecha 19, esti mandada en este caso
por un mobor 20, alojacdo por ejemplo en una caja 21 solidaria
del antebrazo 15 y acoplada al bloque soporte 18 por interw
mecdio dc engranajes 22, como se muestra on la figura 1. (on
ventaja, se prevé para esta bloque soporte 18; un mecanismo
de rctacibtn continuz con junta giratoria para el paso de ios
circuitos, sin pumto muerto,

Scbre el blogue soporte intermedio 18 se arbi-
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cula una cuna 23, cuyo eje de articulacidn cs ortogonsl al
eje longitudinal del conjunto telescdpico formado por el bra
zo 1o v el antebrazo 15. El pivotamiento de la cuna 23 en
torno a su eje de articulacién, movimicento simbolizado por
1a flecha 24, es mandado en este caso por un gato 25 que une
el tloque soporte 18 a un estribo 26 provisto debago de la
cung 23

por Gltimo, la gufa 2 estd wnida a la cana 23
por intermedio de un gato 27 1llamado gato de anclaje,‘dgb
permite mandar el gvance o el retroceso de la guia Z,»ﬁe Rl
nera conocida en si y que no es objeto del presente iavento,
1la gufs 2 soporta un fltimo gato 28 que, por medio de una ca
denz 29, manda el desplazamiento de la perforadora 3 é los
largo de dicha gufay para hacer avenzar ¥ retroceder la barrc
ns de mina 30 con respecto al frente Ce perforaclon, cl ‘cual
cstd situado en un plano paralelo al plano YOZs

m la modalidad de realizacibn descrltg hasta
aquf, con referenciz a la figura 1, el movimiento telosebpico
imprinido por el gato 16 mpreceden al movimiento de rotacibn
cel bloque soperte 18, segln la fleches 19, EL orden Ce estos
do

que representa una segunda modalidad de realizacibn en ia

novimientos se puede invertir, como mmestra la figura 2,

©

que el movimiento de rotacidn, que correoponde al que ge acaw
ba de mencionar, mpreceden al movimiento telescbpico.

B csta modalidad de realizacibn, la disposi~
cidn del pivote Go buse 4 ¥ del brazo propismemte dicho 1o,
al igual que la disposieidn de los gatos 7 ¥ 12 para el mam.o
de los pivotamienmtos segln las flechas respectivas 6 y 1L,
no esth modificada., EL antebrazo 15! estd montado en la pro=
longacién del brazo lo, ¥y de nodo que puedy describir, como

se sinboliza con la flecha 19t, un movimiento de rotaciln en
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torno al eje longitudinal del brazo 1o, mte moviniento es
nandado en este caso por un motor 2¢%, alojado por ejemplo
en ung caja 21! solidaria del brazo lg vy acoplada al ante—
brazo 15! por intermedio de emgrannjes 227,

EL antebrazo 15! estf formado por dos elemenbtos
152 y 15b que estén montados deslizcblemente uno en el otro
de manerg que constituyan una estructura telescdpica, pudiég
dosc modificar la longitud de este conjunto por medio Gg un

gato de movimiento telescbpico 16!, sobre el blogue soporte

. 181 ue en este caso es solidario del cxbtremo libre ack
» Q + G

elcmento 15b, se articula como preccdentemente la cun;téé,
que soporta la gula 2. MAs precisamente, el eje de aﬁbicﬁla—
cibén de la cuma 23 es ortogonal al eje longitudinal ded -coun-
juato telesclpico formado por los elementos 1l5a y 15by ¥ su
movimiento de pivobamiento, simbolizadc por la flecha 34; es
pondado también por un gato 25, _

fFanto en una como en otra de las dos modaiidédes
de realizacién descritas mis arribs, el posicionado'dé 1la
gufa 2 paralelamente a la direccidn 0¥ er un punto dado
de un plano paralelo al planc Y0Z que ropresenta el frenbe
de perforacién, hace necesaria una zoeidn sobre los cuatro
novimientos de rotacidn indicados con las flechas respectivas
6, 11, 19 (o 19') y 24. pstos movinientos se definen nejor
con cuatro Angulos, que aparecen en la figura 3 en donde la
estructura general del brazo soportc 1, cca el pivote de ba-
se 4, el brazo propiamente dicho lg, ¢l blogque soporte 18 (o
18%) y la gufs 2, se indica muy esquemdticamente:
= Ia rotacidn del pivote de base 4 en torno al eje sensible-
mente wertical 0z es definida por un primer 4ngulo alfa 1,
mve Angulo alfa 1 mismo puede ser definido como ¢l Angulo

formado entre cl cje 0X v la proyeccidn, sobre el plano X0Ys
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del brazo 1lo.

« pl pivotamiento de brazo 1o en torno a2l eje W es definido
por un scgundo fngulc alfa 2. psbe &ngulo alfa 2 puede sCr
definido como el 4ngulo formado por €l eie longitudinal dcl
brazo lg, con respecto & uan plano paralelo al p_Lano X0Ye

- Ia robacifn del blogue soporte 18 (o 18%) en 'borno al cjc
longitudinal del brazo 1o es definida por un tercer &ugulo
alfa 3. EStC fngulo alfa 3 puede ser definice como 6l {rgsio
de pobacidn del blogue soporte 18 (o 18') a partir de’ un eje
7t tomado como origen, eje que estd contenido en el planc
vertical que pasa por ¢l brazo lo y que &8 perpendicular. a
dicho brazo,. -

= por filtimo, la rotacién de la cuna 23, por btamto de 1a
gufn 2, en torno 2l eje de articulacifn del Llogue sopcrte
18 @8!), es definids por un cuarto dngulo alfa 4. mte’
Angulo zlfa 4 es simplemente el Angulo entre is ddreceifn ccl
brazo 1o y la direccifn de la gufa 2 o de la cuna 23.‘ ‘

roda posicién de la gufa 2 corresponce

a valores determinados de los cuatro &ngulos alfa 1, alfa 2,
alfa 3 v alfa 4, los cuales no son modificados por el movie
miemto tclescdpico que no se toma aqui en consicdcracibn, Si
la gufa 2 os hecha permanccer paralela al cje 0X los cuatbro
valores dc Angulos cn cucstidn se vinculon entre si por las

relacicnes siguienbess

cos d 4 =cos {1 ecos d2 ()
C(l

tg d 3 = scnc(... (x1)

sead 3 = -Z-‘-Sng-g-lr (re)

en las que intervienen las funcionos trigonométricas do base
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de los Angulos alfa 1, alfa 2, alfa 3 y alfa 4. Si se cono-
cen los valores de los Angulos alfa 1, alfa 2, cs posible de=
ducir los de los obros dos &ngulos aifa 3 v alfa 4, uvtilizane
do por ejemplo las relzaciones (I) ¥ (x1). ESte procedimiento
es aplicado por el servomecanismo electro~nidriulico que se
representa cn forma de diagrama en la figura 4.

se prevén dos distribuidopes hidriulicos 31 ¥
32 de mando manual, respectivamentce para controlar 1a5a1%@en~
tacibn del gato 7 y la del gato 12, por tanto la rotaciln del
pivote de base 4 y la inclinacidn del brazo 10, segﬁn'lés
flechas 6 vy 11, Ios Angulos alfa 1 y alfa 2 vienen asi?éédos
directamente por el mando impartido por el operador,

105 valores de los dngulos alfa 1 ¥y alfé 2 son
detectados, en tocdo momento, por captadores respectivos 33 ¥
34, EL primer capbacor 33, situado por ejemplo en la chspide
del pivote de base 4 (ver figuras 1y2), posee wn enla?e
mecinico, simbolizado por 35 em la figura 4, con el éigmento
desplazado por el gato 7. EL captador suninistra ung magnde
tud elécbrica, como una tensién Vi, directamente vinculada
con &l valor del Angulo alfa 1. El segundo capbador 34, situs
do por ejemplo sobre la articulacibn éal brazo lg coa el pivo~
te Ce base 4 (ver figuras 1 y 2); posee un enlace mecAnico,
que simboliza 36 ce la figura 4, con ¢l elemento desplazado
por el gato 12. pste segundo captador sundnistra una puPolors kRS
tud elbctrica, tol como una tensidn V2, directamente vincus
1ads con el valor del &ngulo alfa 2. Los dos capbadores 33
v 34 son dos captadores de desplazamiento del tipo potencibe
metro, de reluctancia variable u otraj; con vonbaja, se trats
de captadores conocidos del tipo que suninistran valores de
salids directamente proporcionsles a las funciones trigono-

mbtricss de los valores de desplazamiento angulares medidose
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EL sistemg comprence dos calculadoras electrbnicas
37 y 38, las cuales veciben, con sus entradas, iz magnitud w1
y la magnitud vw, que representan respectivamente el dsngulo
alfa 1 y ¢l Angulo alfa 2, Ia primera caleuladora 37 sumi-
nistra, en su salida, unn magnitud eléotrica ve3, como una ben
sifn, que represenbtz el valor del Angulo slfa 3 de&Lcido de
alfa 1 y alfa 2 a portir de la relacién (I171) indicada mfis
arriba., paralelamente, la segunda calculadora 36 surinistra,
en su salida, una nzgnitud eléctrica 4, como una tenéi@n,
que representa ¢l valor del Angulo alfa 4 deducido de alfa 1
y alfa 2 a partir de la relacién (T) indicada més arribé,
1as dos calculadoras 37 ¥y 38 determinan asi en contfnno . los
volores alfa 3 yv 2lfa 4 que hay que respctary en funciéﬁ de
los valores alfa 1 y alfa 2, para hacer que la guifa 2 Sen des—
plazada permanecienco paralela a sf misua, R

tn primer operador 39, que recibe en uno d@'éhs
extremos la magnitud ye3 que representa el Angulo alfa 3 desca-
doy manda un distribuidor 40 gue conbrola de mancra aubomfie
tica la alimentacidn del motor 20 (o 20'), gue en este caso
se supona que es hidrfulico, y por tanbto la posicibn angulaxr
del bloque soporte 18 (o del antebrazo 15! con el blogue
soporte 181), tn tercer captador 41, que posce un enlace moch
nico, que so simbolizz en 42, con la parte cdesplazada por
el motor 20 (o 20!), suministra una magnitud eléctrica, como
una teneidn ys3, directarente vinculada con el valor real
dcl Angulo alfa 3 a cada instante, gl captador 41 esti monba-
do, segln el caso, sobre el brazo 17 que soporta ¢l blogue
soporte 18 (ver la figura 1) o en la unifn del Lrazo 10 ¥y
el antelbrazo 15! (vor figura 2), Ia magnituc ys3 es reimbroe-
ducics a una enmbraca del operador 39, cl cual nanda el dise

tribuidor 40 por una sefial w3 en funcibn do Ll diferencia
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existente entre el valor de referencls, consbituldo por la
magnitud yeld, y la magnitud ys3.

pe manera andloga, un segundo operador 43, que re-
cibe en una de sus cnbradas la magnitud w4 que represenva
&l &ngulo alfa 4 deseado, manda un distribuider hidriulico
44 que controla de manera automftica la alimentacibn del
gato 25, y por tanto ¢l pivotamiento de la cuna 23. ™
cuzrto captador 45, colocado sobre el eje de articulacidn .
cc la cuna 23 con el bloque soporte 18 (o 16t), posec um.
enlace mecinico, que se simboliza en 46, con la parte Cespla-
zzda por el gato 25, mte cuarto captador suministra una
magnitud elédcbrica, como una tensibn ysfy directamente vine
culada con el valor real del Angulo alfa 4, en cada momento.
1a magnitud ys4 es roilnbroducida en una cabrada del opora—
dor 43, que manda el distribuidor 44 por una sefial w4 en fun
cibn de la diferencia existente entre ¢l valor de reﬁcrgncia
constituido por lz mogaitud ved, y la magnitud vsi. .

Los circuitos hidedulicos 47, 48, 49 ¥ 50 que aliw
nentan respectivamente los gatos 7 y 12, el motor 20 (o 20t)
v ol gabo 25, estén replizadosde maners clisica ¥y se reprem
sentan con los simbolos habituales,

si se considera el funcionamiento del conjunto del
servomecanisro electro-hidriulico segln la figura 4, en rela
cibén con la estructura cel brazo soporbe 1, se obscrva que
las rotaciones mandacdas por el mobor 20 (o 20') v el guto
25 so esbablecen automiticamente, en funcibn de las rotam
ciones mandadas por los gatos 7 y 12 sobre los. que ol operg
dor ticne una accién directa, de manera que la guia 2 sea
pantenida paralela a sf mismae. Se odbserva tanbién que el
motor 20 (o 20%) ¥ el gato 25 estin conbrolados en este cuso

men paralelow, sin inbteraceiln del movimiento del uno scbre

POOR
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Io mismo sucede en la variante del scrvomecaniSe
no electro-hidriulico que se represcnta, btambidén en forma do
diagrana, en las figura 5.

No sufre modificaciones la parte quo comprende
los distribuidores 31 y 32 de mando manual y los c;;tadores
33 vy 34, que suministran las magnitudes vl y v2 representaw
tivas de los Angulos alfa 1 y alfa 2, Al igual que precedeii-
temente, se prevén dos calculadoras 37' y 38 pura determinar
los valores tebricos de los otros 4ngulos clfc 3 y alfa 4.

| este caso la calculadora 30 recibe todavis,
en sus enbradas, la magnitud ylL y la magnitud 2 que représeg
tan respectivemente el Angulo alfa 1 y el fngulc alfa 2. mta
calculadora suministra, en su salida, wna magnitud elécbrica
ve4, como unag tensidn, gque representa el valor del éngﬁio
alfa 4 deducido del alfz 1 y del alfa 2 & parbir de la rolaw
citn (1) indicada més arriba, Iz calculadora 38 determing
asi continuamente el valor alfa 4 que hay gue respetar, en
funcidn del Angulo alfa 1 y alfa 2, para obtener que la gula
2 se desplace mantenilndose paralels a sf mismn, (omo en
el caso de la figura 4, el gato 25 esti controlado por la
calculacora 38 graciac & un circuito en anillo sobre sf nisw
mo y que comprende un operader 43, un digtribuidor mandado au
tomdbicamente 44, y un cupbtador 45 que suministra una nagnie-
tud ys4 directamente vincwlada con el valer real del dngulo
alfa 4 en todo momento,

;m cuanbo a la caleuladora 37!, ésta recibe en
sus cntradas, por una parte, la magnitud vl, que representa
el fngulo alfa 1 y, por otra parte, la magnitud ys4, que repre
senta el &ngulo alfa 4, Asf csta magnitud vs4 no es solamenw

te reintroducida en el operadur 43, sino llevada también o
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1la ecalculacdora 37%. psta Gitinn pucde suministrar entonces,
en su salida, una magnitud eléctrica w3, como una tensibdn
que representa el valor del Angulo aifa 3 deducicdo cde alfa L
v alfa 4 a partir de 1z relacidn {IIT) que se ha indicado

mfs arribae. Lo calculadora 37! determing aci conbinuamente

el valor alfa 3 que hay que respectar, cn funcibda de los volow
res de alfa 1 y 2ifs 2, pero pasando por el intermedio de
alfa 4, para hacer que la gufa 2 sea cdesplazada nantenidndose
paralela a si mismae AL igual que en el casc ce la figura 4,
cl mobaer 20 (o0 2¢!) es regulaco por la calculadorz 37! gra-
cizs ¢ un circuito en anillo sobre si misno y que couprende
un operador 39, un distribuidor manduCo aubomfticamente 4¢

v un capbador 4% que suministra ung mzxgndtud ys3 drectacente
vinculada con el valor real del Angulo olfa 3 en todo moncne
to, .
Se compronGs que el resultado de conjuato que se
cbtiene con el servomccanisno electro~hidrfuiico seghn la
figura 5, os el nisro que el obtenido con el servomecgnisno
segln la figura 4, resumiéndose cicho resultado en um paraw
lelismo de 1la guia 2,

Lo modificacidn de la lomgitud del brazo, obbendda
por la accidn del gato 16 (o 16') de movimdento telescdpico
no influye en el paralelismo de 1z gufa 2, puesto que 8sta
se traslada simplenente, paralelamente o si mismo, en sl
curso del nmovimiento de extensidn del brazo,

L dnventc permite tamlibn efectuar wn unejoramicmko
con respecto a los Lrazos soportes anteriocres, en cusubo
al ecalado inicial ce la guda 2 (o ce las diferentes gufas)
lol apzirato perforsdor, para la puesta on posicidn paralels
al ejec de la galerfa, Recordemos que ol medio habitual cone

siste en regular la gula (o les gulas) de un aparato perfom
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rador regulando la posicibn del conjunso de dicho agparato
mediante un juego complejo de gatos, aplicando fuerzas con-
siderables, cquivalentes al peso dcl aparatoy el cual es
literalmente wlespegadon del suelo ¥ desplazado hasta que
su cje coincida con cl de la galerfa, materializado por
cjemplo por un rayo laser, Ia concepcidn del brazq,que
sc hg descrito en la presente permite, e efecto, regular
caca brazo soporte de un aparato de manera que se ponga inie
cialmente la gula 2 paralela al eje de la galeria, proveyendo
al cje de pivobamiento 0z sensiblemente vortical, de uaa.
regulacibn angular que le permite adoptar cualquier poéicién
en ¢l interior de un cono 51 de eje vertical, cenbrado o
el puntc o (ver las figuras 1 a 3), Mpchnicemente, esta regy
1acidn es asegurada por mediacidn de dos gatos hidriulicos
auxiliares 52 y 53, de ejes ortogonales, nontados edbfe dos
puntos fijos 54 v 55 v €l &pice del pivote de base Ly -ziendo
mandados estos dos gatos scparadamente gracies a un ﬁando
independiente, para realizar el posicionado deseacos Se el
tiende que el cojincte de rbtula 5 es previsto entre cbras
cosas, para permitir esta regulacibn.

otra posibilicad de regulacidn cel calado inicial de
ia gufa con rcspecto al cje de la galerfs puedc consistir en
ajustar el eje de la guia wtilizando los diferentes movinien
tos del brazo soporte 1, sin hacer que intervengan los gere
vonccanismos, para ponerlo en una dircecibn paralela al cje
de la galeria, concretizado por ejemplo por un rayo laser.
o vez alcanzada esta posicibn, hay que cfecbuar un ajuste
nanual de las nmagnitudes VI y V2, pora darles valores de
acuerdo con las relaciones (I), (IT) ¥y (IrI) ivcicadas nés
arriba. pste procedinicnto es aplicable bachbiln en ¢l caso

¢e que haya varizs gufas.
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A partir dol momento en quo ol calado indcial de
la guia 2 ha sido realizado, ¢l mantenimiento del paralelisw—
no, en Iz dircccidn clegida, se ecfectfia como se¢ ha descrito
ofs arriba,

Para llevar a czbo otros trabajos que los que exd
gen el puralclismo de la guia 2; se puede prever que los
parfnetres alfa 3 v 21fa 4 sean varigbles indepcndientenente
de los parlmetros alfe 1 vy alfa 2, poniéndose wfuera de cive
cuitor el servomecanisno electro~hidrfulico. m este caééé
el motor 2p (o 20') v el gabo 25 son alimentacdos por mcﬁio
de dos distribuidores suplemenbtarios rospectivamente 56
¥ 57, ascciados o dos dispositivos hidriulicos anexos; cono
especiaglmente sclectores de circuitos 58 a 61, que se indiwm
can en las figuras 4 ¥y 5. Los cnatro novindemtos de rotacibn
siobolizados por las flechas 6, 1L, 19 (o 19!) v 24, pueden
ser mandados entonces. de manera separada, con lo que ea este
caso el brazo se vuelve universal y puede realizar todos los
trabajos deseables, ademfs de avances rectilineos: emper-
nado, ataque de galerias de unidén, sondeos, arranques, etce
Hay que sefialar que los distribuidores 56 y 57, que se repre-
sentan como si fueran de accidn manual, podrian ser también
pilotados eléctricamente, hidrjulicamente o neumiticamente,
pespués de que el brazo soporte ha sido utilizade de esa
manera, el retorno al paralelismo automatico puede efectuarse
por una nueva puesta cero de los pardmetros alfa 1, alfa 2,
alfa 3 y alfa 4, obtenica por el marcado de esas posiciones
particulares scbre los gatos 7 y 12 y sobre los elementos
arrastrados en rotacidn por el motor 2g (o 20t ), asi como
por la puesta a tope cel gato 25, o bien por la reintroduc-~

cidn, en los anillos de regulacién, de los valores de referen

cia alfa 1 y alfa 2, introducidos previamente en la memoria
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antes de interrumpir &l trabajo en paralelismo automiticos

;m el campo de los aparatos perforaderes el brazo
soporte segiin el invento puede tener muy diversas aplicacioc=
nes., Asi, el brazo soporte puede ser montado sobre un dise
positivo portador que se desplace sobre carriles, neumiticos
orugas o patines, puede soportar una perforadora unicamente
rotativa o un martillo roto-percutor, y es accioné%le, no
solo por gatos y motores hidriulicos, sino tanbién, mis
generalmente, por cuplquier medio motore

= [ ] =
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pescrito el objeto del presente invento se declaran
nuevas y de propia invencidn las siguientes reivindicaciones,
l.- perfeccionamientos en los brazos soporte para
5. gufas de perforadoras, del tipo de los que estin provistos
de un dispositivo que permite mgntener la gufa paralela a si
misma, caracterizacdos por comprender un pivote de basc (4)
montado giratorio en torno a un eje (0z) scnsiblementeﬁverti—
cal, un primer medio motor (7) apto para mandar la rotacidn
1p. del pivote de base (4) en tormo al citado eje (0z), uﬂlb{dzo
(1o, 15) articulado con el pivote de base (4) en torno a un
eje (W) perpendicular al citado eje (0z)y, un segundo méd;o
motor (12) apto para mandar el pivotamiento de brazo (Lo, 15)
alrededor de su eje de articulacidn (W) con el pivote de ba=-
15, se (4), un blogue soporte intermedio (L8) situado en el ex-
tremo libre del braze (Lg, 15) y monbado giratoxrio onr, torno
al eje longitudinal de dicho brazo, un tercer medio mctor
(20) apto para mandar la rotacién de dicho bloque soé&rée (18),
wa cuna (23) que soporta la gufa (2) y que se articula sobre
20 el citado bloque soporte (18) en torno a un eje ortogonal al
eje longitudinal del brazo (1p, 15) un cuarto motor (25) apto
para mandar el movimiento de la cuma (23) en tornmo a su eje
de articulacidn, medios de mando manual (31 y 32) para accio=-

nar los dos primeros medios motores (7 y 12), dos captadores

25. de desplaozamiento (33, 34) aptos para captar, Ge modo permanen
te, los dos parfmetros de posicién (alfa 1 y alfa 2) que
" resulta de los movimientos mandados por los dos primeros
.~ medios motores (7 y 12) y un servomecanismo (37 a 46) que
por intermedio de calculadoras 37 v 38 que determinan conti-
30«

nuamente los otros dos parimetros de posicidén (alfa 3 y alfa

4) que definen la orientacidén de la gufa (2) de mamera que é&s



5e

lo.

15.

20.

25.

30,

alg—

ta se mantenga paralela a si misma, manda automiticamente los
dos Gltimos medios motores (20 ¥y 25).

2.~ perfeccionamientos de conformidad con la red
vindiecacién 1, caracterizados porque el brazo (1o, 15) articu
lado con el pivote de base (4) es extensible, Por medio de un
dispositivo telescdpico (L6) sin modificacibén de lyp oriento-
cibn de 1la gufa (2).

3.= Perfeccionamientos de conformidad coil la rei
vindicacidn 2, caracterizados porque el brazo extensible se
compone de un brazo propiamente dicho (lg) y de un anvebiazo
(15), montados deslizables uno en el otro de manera que conse
tituyan wna estructurs telescdpica, estando montado el men=
cionado Lloque soporte (18) de modo giratorio en €l extreno
libre del antebrazc (15). .

4o~ perfeccionamientos de conformidad con la rei
vindicacién 2, caracterizados porque el brazo extensible se
compone de un brazo propiamente dicho (Lo) y de un antebrazo
(15 ) montado de modo giratorio en la prolongacidn del brazo
propiamente dicho (Lg), estando formado dicho antebrazo por
dos elementos (15a y 15b) montados de modo deslizable uno en
el otro, de manera que ccnstituyan una estructura telescdpica
siendo sctidario el citado blogue soporte (18') del extremo
libre de uno de los elementos (150) cel antebrazoe

5= rerfeccionamientos de conformidad con una
cualguiera de las reivindicaciones 1 a 4, caracterizados por-
que los dos primeros medios motores, enlazados con medlios de
de mando manual (31 y 32), son dos gatos hidrfulicos (7 y 12)
mientras que los dos filtimos medios motores, mandados automfi-
ticamente por el servomecanismo (37 a 46), son respectivamente
un motor hidriulicc (2¢) y un gato hidrfulico (25).

6.~ Perfeccionamientos de conformidad con una
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cualquiera de las reivindicaciones 1 a 5, caracterizadcs por=
que el servomecanismo comprende dos calculaderas (37 y 38) que
reciben, en sus entradas, dos magnitudes (vl y v2) represen—
tativas de dos parfmetros de posicidn (alfs 1 vy alfa 2) cap-
tados respectivanente por los dos citados captadores de des=
plazamiento (33 y 34), suministrando cada cclculadora, en su
salica, una magnitud (respectivamente veld y vesd) represento-
tiva cdel valor deseado de uno de los otros cCos parametros de
posicién (alfa 3 y alfa 4), siendo controlado el tercer muodic
motor (2¢) por una de esas magnitudes (ye3), mientras gue el
cuartc medio motor (25) es controlaco por la otra de dichzs
magnitudes (ve4), por intermedio de dos circuitos en aniilo
que comprenden respectivamente un tercer captedor (41) apto
para detectar, en todo momento, el valor real del tercer pafd
metro de posicidn, (alfa 3) y un cuarto captador (45) apbo
para debectar, en toudo nomento, el valor rezl del cuarto
parfnetro de posicibn (alfa 4 ).

7 o= Perfeccionamientos de conformidad coh une cua%
quiera de las reivindicaciones 1 a 5, caracterizados porque el
servomecanismo comprende dos calculadoras (37% ¥y 38) que su-
ministran, en sus sglidas, una magnitud (respectivamente vel y
ve4 ) representativa del valor deseado de uno de *os otros
dos pardmetros de posicidn (alfa 3 y alfa 4), siendo contro-
lado el tercer medio mobtor por una de estas magnitudes (w3),
mientras que el cuarto medio motor (25) es coatrolado por
la otra de dichas magnitudes (yed), por interncdio de cGos
circuitos en anillo que comprenden respectivamente un vercer
captader (41) apto para detectar, cn todo nomento, el valor
rcal del tercer parfmetro de posicibn (alfa 3) y un cuarbo
captador (45) apto para detectar, en todo nomento, el valor

real del cunto parfmetro de posicién (alfa 4), recibiendo
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una de las calculadoras (38), en sus extradas, dos magnitu-
des (V1 y v2) representativas de los dos parfmetros de posi
cidn (alfa 1 y alfz 2) captados por los (os primeros copbom
dores de desplazamiento (33 v 34), magnitudes a partir de las
cuples dicha calculadora determina la magnitud (ved4) represen
tativa del valor descado del cuarto parémetro (alfa 4), mienw
tras que la otra calculadora (37') recibe, en sus*entradas,
por ung parte, la magnitud (V1) representativa de uno (alfa 1)
de los dos primeros paramebtros de posicibn, y por otra purte,
1la mggnitud (ys4) suministrada por ¢l cuarto captador' (41)
y que es represcntativa del valor real del cuarto parémetro
(elfa 4), magnitudes a partir de las cuales dicha calculze
dora determina la magnitud (ye3) representativa del vercer
pardmetro (alfs 3), o viceversa en el sentido de que los
papcles representados por el tercer y el cuarto parinctros
(alfa 3 y alfa 4) puede estar en este casc invertidos,

8o~ Perfeccionamientos de conformidad con ura- cuale
quiera de las reivindicaciones 1 a 7, caracterizacos porque
el servomecanismo (37 a 46) estd concebido de manera GUE DUGe
da ser puesto nfuers de circuiton siendo entonces accionacos
los cuatro medios motores (7, 12, 20 ¥y 25) de modo incepen=
dients unos de otros,

0.~ perfeccionamientos de conformidad con una cuale
quiera de las reivindicaciones 1 a 8, caracterizados porque
¢l pivobte de base (4) se articula por medio de un cojinzte de
rétula (5) sobre el bastidor de un dispositivo portador, sien-
de regulable inicizlmente su egje de rotaciédn (pz) por nedio
de dos gatos auxiliares (52 y 53), de ejes ortogonales, (e
manco independiente,

1pe~ Perfeccionamientos en los brazos soporte para

gufas de perforadoras.
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segln se describe y reivindico en la presenw
te memoria descriptiva que consta de 22 pAginae f£oliadas y
escritas a mAquing por ung sols carae

Madrid, = 2§ AR, 1980

Pela

im



D ﬁggen MonTaBERT

5 hojas Hoja 1

Xs~

Madrid, @ 25 MAk. 1980

/3. @,




g .
Y2 Siisat i 4

————

PR
g3st YH G T o ‘Lrapoyy

g &loy 58loy o LuzgHLNGY Jaboy ]




0. Roger MonTtaserT

15a

21




FIG.2




L. Roger MonTABeRT 5 hajas  Hojs 3

FIG.3




CZVO Snost wpee

o-d

4
08e WHGZ 2 PPN

(¥0) 7SA .

o
D)
=

.
L

(€2) €SN

o sefoy g LuzayiNgy uabmy g



U. Rager MontsserT

FIG.4
Gl | 3 33 C 37 {-
j ﬂi)—w ) V€3
A , = /
[ ,< - 39
S \3s
/
Z? Y A
n |
Sl 32 34 | 38 4/3
il :QS—‘ﬂ_L g
48 7~ V2 (x2)
/ £ (=2) .
7/ 36




5 hojas

B

Fei=
s \

61
Vs 4 (k)

Madrid, o 2 5 MAR, 1280

sR2IaE JLERN
e




e ] od . UD\
R ] y
RCE ALy 2

pREL WM EZ 5 “Drepoyy

ér
02707 : —
’ 69 m¢\
i o A1
e, o] lar e e v\
Wy £ (23) % 87y I_
ZA mﬂ” \
¢ [(Ter) CSA g ¢ i )
9% m O\ (7o) 75N | =
- “ gey 7 _
\\ “ \ > )Ow d% . .V\
. o | | [ | £ ]
7 95 ») A f
iy ¢y g g i€ | |m
[ T )
S 914
m se/oy g

LYIEYLINGY uabay ]




U. Hoger MontaserT

FiG.S
—
-
S 3 3. 38
1 :j is_:/lir_ﬂ-»— /) Ve!
/41 . .‘. - s
L A 35
7 e
| 1.4 <
I % | L
/ ] :é)x,a\_ Ve
48 Pad A
A s




5 hojas Hoja &
1

T s

I~
[ S
5
\ T—o
)
O

k| %Y I}____/

] J/\46
| Vsh (x4)5T 61 ] ;\)/
__ V53(<¢3) )

RN | 45
- / sr Em
3/9 401138 "AAZ
S
/
A 20.20"

Madrid, o 35 ik, st

1 N —
O 'J'\‘:v:': i




	Bibliographic data
	Description
	Claims
	Drawings



