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ES 2 285 671 T3 2

DESCRIPCIÓN

Unidad de plano basculante para sujetar una pieza
de trabajo para máquinas herramientas.

La presente invención se refiere a una unidad de
sujeción de una pieza de trabajo para máquinas herra-
mientas.

En particular, la presente invención se refiere a una
unidad de sujeción de piezas de trabajo mediante la
cual la pieza de trabajo, que puede tener el aspecto,
por ejemplo, de una lámina o de un cuerpo plano, pue-
de ser recibida y fijada en una posición substancial-
mente horizontal, para luego ser alimentada hasta una
estación de maquinado de una máquina herramienta
y dispuesta en una posición substancialmente vertical
en la misma estación.

La pieza de trabajo es maquinada en posición ver-
tical por el hecho que cuando está dispuesta en ver-
tical los desperdicios del maquinado, junto con los
fluidos de enfriamiento y/o corte empleados, se pue-
den quitar con facilidad por gravedad y, además, ac-
tualmente la posición vertical es algo impuesto por
el diseño en vertical de las máquinas herramientas de
nuestros días con el objetivo de ahorrar espacio.

En efecto, cuando se maquinan piezas para produ-
cir componentes con el aspecto relativamente delgado
pero geométricamente complejos, tales como compo-
nentes alares para aviones, se producen muchos des-
perdicios.

La técnica conocida abarca unidades para sujetar
piezas de trabajo provistas de un plano substancial-
mente rectangular, instalado en un árbol cuyo eje está
dispuesto horizontal y los extremos opuestos están so-
portados por ménsulas de soporte.

El plano puede moverse en sentido angular alrede-
dor del árbol horizontal, inducido por respectivos me-
dios actuadores, entre una posición substancialmente
horizontal, en la cual la pieza de trabajo está ubicada
y sujetada sobre la cara superior, y una posición ver-
tical, en la cual la cara superior está orientada hacia
dicha estación de maquinado.

En esta última posición, el plano está sujetado y
soportado rígidamente por un bastidor fijo con la for-
ma de un marco, que vincula al menos el borde longi-
tudinal superior del plano y que presenta una ventana
a través de la cual las herramientas pueden llegar a
toda la superficie maquinable de la pieza de trabajo.

Evidentemente, las proporciones del plano y del
marco fijo estarán dadas en función de las dimensio-
nes de la lámina a maquinar.

En el caso de piezas de trabajo relativamente chi-
cas, el diseño de las unidades convencionales de su-
jeción de piezas de trabajo en general es considera-
do suficientemente adecuado, con el plano en la posi-
ción vertical, para asegurar una rigidez tal de permitir
que la pieza de trabajo pueda ser maquinada con suma
precisión.

En el caso de piezas de trabajo de dimensiones
relativamente grandes, como en el caso de secciones
alares, las unidades para sujetar las piezas de trabajo
sucintamente descritas arriba no presentan suficiente
rigidez, con el plano en la posición vertical, para ase-
gurar la misma alta precisión para las operaciones de
maquinado.

Por ejemplo, en el documento EP 1.080.828 se
puede ver una unidad conocida, sobre la cual se basa
el preámbulo de la reivindicación 1. En este documen-
to, se describe un aparato de oscilación de paleta. El

aparato de oscilación de paleta comprende: elementos
guía arqueados dispuestos en un plano perpendicular
al eje con su centro de arco coincidente con el eje;
un par de bastidores de soporte de los elementos guía;
un soportador móvil vinculado con los elementos guía
con posibilidad de movimiento a lo largo de los ele-
mentos guía para soportar la paleta; y medios impul-
sores para impulsar el soportador móvil y moverlo a
lo largo de los elementos guía.

Otro ejemplo se puede ver en el documento EP
1.004.392. En este documento se describe un plano
basculante para una máquina herramienta. El mismo
comprende una placa de sujeción vinculada de mane-
ra de poder pivotar a un lado del bastidor base me-
diante bulones y dentro del bastidor hay un motorre-
ductor con un árbol que se extiende paralelo al eje de
pivote de la placa. Con los segmentos de engranajes,
fijados a la parte con nervaduras de la placa, se vin-
culan piñones. Las ménsulas sostenedoras opuestas y
que se extienden paralelas a los segmentos de engra-
najes están aseguradas a la parte con nervaduras; en el
bastidor se han realizado cavidades, que sirven para
alojar tales ménsulas. Al bastidor ha sido asegurado
un bloque de soporte que forma la contra-superficie
de las ménsulas.

En base a lo anterior, el objetivo de la presente in-
vención es el de eliminar dichas desventajas propor-
cionando una unidad de sujeción de piezas de trabajo
para máquinas herramientas tal de presentar una rigi-
dez superior cuando se halla en la posición vertical de
maquinado.

En conformidad con la presente invención, el ob-
jetivo señalado se logra mediante una unidad de suje-
ción de piezas de trabajo para máquinas herramientas
cuyas características están descritas en la reivindica-
ción 1.

Ahora se describirá la invención en detalles, a tí-
tulo ejemplificador, haciendo referencia a los dibujos
anexos, en los cuales:

- las figuras 1 y 2 exhiben la unidad de sujeción de
piezas de trabajo según la presente invención, asocia-
da con una máquina herramienta, vista esquemática-
mente en elevación lateral con algunas partes omitidas
y mostrada en dos posiciones operativas diferentes;

- la figura 3 es un despiece en perspectiva de la
unidad de sujeción de piezas de trabajo en conformi-
dad con la presente invención;

- la figura 4 es una vista en planta esquemática que
muestra dos unidades de sujeción de piezas de trabajo
asociadas a una máquina herramienta.

Haciendo referencia a las figuras 1, 2 y 3, los nú-
meros 1 y 2 indican una unidad de sujeción de piezas
de trabajo y una máquina herramienta respectivamen-
te, juntas constituyendo un equipo (3) sobre el cual es
posible maquinar una pieza de trabajo (4) soportada
por la unidad de sujeción (1) de piezas de trabajo.

En particular, la unidad de sujeción de piezas de
trabajo (1) comprende un plano portapieza basculante
(5) en condiciones de pivotar alrededor de un eje (A)
de rotación entre dos posiciones operativas, tal como
se explicará a su debido tiempo.

El plano (5) presenta una configuración esencial-
mente de trapecio rectángulo visto en sección, normal
al eje (A) de rotación, e incluye una plataforma (6)
coincidente con la base más grande del trapezoide, de
forma paralelepípeda y con un eje longitudinal pre-
dominante (B) que se extiende paralelo al eje (A) de
rotación.
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Aparte de la plataforma (6), que sirve para ubicar
y soportar una pieza de trabajo (4) que en el ejemplo
exhibido se muestra como una lámina o un cuerpo
plano (7), el plano (5) incorpora un elemento de so-
porte (8) rígidamente asociado con la plataforma (6).

El número 9 denota una base delimitada en su par-
te superior por una superficie cóncava (9’) de geome-
tría cilíndrica centrada en un eje que coincide con el
eje (A) de rotación, y subtendido por un radio (R) de
un valor predeterminado. La base (9) se apoya direc-
tamente sobre el piso y soporta al plano (5) a través
de medios de acoplamiento, compuestos por carros y
pistas, denotados con el número 10 en su totalidad.

Tales medios de acoplamiento (10) comprenden
una pluralidad de dispositivos de acoplamiento (11)
alineados, tal como se puede ver en el ejemplo de la
figura 3, en una dirección paralela al eje (A) de rota-
ción y separados a intervalos determinados a lo largo
de la dimensión longitudinal del elemento de soporte
(8).

Cada dispositivo (11) incluye una guía de desliza-
miento (12) presentada por la superficie cóncava (9’)
y un patín (13) rígidamente asociado con el elemento
de soporte (8).

En la práctica, la superficie cóncava (9’) es una
superficie estructurada interrumpida por una plurali-
dad de ahuecamientos (9”) dispuestos en alternancia
con las guías de deslizamiento (12) a lo largo de su
dimensión longitudinal, por el motivo que se aclarará
a su debido tiempo.

Más exactamente, cada guía de deslizamiento (12)
se compone de una pluralidad de secciones de canales
discretos (14) dispuestos a lo largo de un arco circu-
lar (15) y que forman una pista (16) en condiciones de
permitir el movimiento de deslizamiento de un cerco
cilíndrico (17) presentado por un elemento tipo disco
(18), que tiene el mismo radio (R) que la superficie
cóncava (9’) y que está centrado en el eje (A) de ro-
tación, cuando el plano portapieza (5) es obligado a
pivotar sobre este mismo eje (A). El elemento tipo
disco (18) por ende constituye dicho patín (13).

Cada elemento tipo disco (18) presenta dos lados
recíprocamente perpendiculares (18a y 18b) que se
pueden acoplar a dos caras recíprocamente perpendi-
culares del plano (5), denotadas con los números 19
y 20 respectivamente; en la práctica, el elemento ti-
po disco (18) de cada patín (13) será proporcionado
de manera de sobresalir de una cierta distancia radial
más allá de las dos caras recíprocamente perpendicu-
lares (19 y 20) del plano (5).

La interconexión entre el plano portapieza (5) y la
base (9) está dada por dicha pluralidad de dispositivos
de acoplamiento (11), dispuestos a lo largo de la lon-
gitud total del elemento de soporte (8), que, a través
de la acción de los medios actuadores indicados es-
quemáticamente mediante los bloques denotados en
la figura 4 con el número 21, se los puede hacer pivo-
tar entre dichas dos posiciones operativas, es decir una
posición de carga exhibida en la figura 1, en la cual la
pieza de trabajo (4) se sitúa y fija sobre la platafor-
ma (6), dispuesta horizontalmente, y una posición de
maquinado, exhibida en la figura 2, con la platafor-
ma (6) dispuesta substancialmente vertical de manera
que la pieza de trabajo (4) pueda ser elaborada por la
máquina herramienta (2).

El plano portapieza (5) se puede asegurar median-
te medios de bloqueo, denotados con el número 22, en
las dos posiciones operativas descritas. Tales medios

de bloqueo (22) incluyen una pluralidad de elementos
de soporte y limitación de recorrido denotados con el
número 23, que interactúan con el plano (5), que están
situados del lado del eje (A) de rotación alejado con
respecto a la máquina herramienta (2) y alineados a lo
largo de una dirección paralela al mismo eje (A).

Cada elemento de soporte y limitación de recorri-
do (23) comprende un carro (24) montado a respec-
tivos medios fijos de soporte (25) y en condiciones
de moverse inducido por medios actuadores (no ilus-
trados) en una dirección transversal al eje (A) de
rotación, entre una primera posición y una segunda
posición, por motivos que se aclararán a su debido
tiempo.

Dichos medios de bloqueo (22) comprenden pri-
meros medios de ubicación (26), cada uno ideado pa-
ra operar conjuntamente con un respectivo elemento
de soporte y limitación de recorrido (23) con la fina-
lidad de bloquear el plano (5) en la posición adoptada
cuando se carga la pieza de trabajo (4).

Tales primeros elementos de ubicación (26) toman
la forma de bloques substancialmente cilíndricos dis-
puestos con los ejes en ángulo recto con respecto al
plano ocupado por la plataforma (6) y están fijados a
la cara (27) del plano (5) opuesta a dicha cara denota-
da con el número 19.

Los medios de bloqueo (22), además, comprenden
segundos elementos de ubicación (28), cada uno pro-
yectado para operar conjuntamente con un respecti-
vo elemento de soporte y limitación de recorrido (23)
con la finalidad de asegurar el plano (5) en la posi-
ción vertical, adoptada cuando se maquina la pieza de
trabajo (4).

Tales segundos elementos de ubicación (28) to-
man la forma de bloques substancialmente cilíndricos
fijados a la cara del plano (5) denotada con 20, cada
uno dispuesto con su superficie activa (28a) ocupando
el mismo plano que la cara denotada con 19.

En funcionamiento, refiriéndose como punto ini-
cial a la figura 1, el plano portapieza (5) está situado
horizontalmente para permitir la carga de la pieza de
trabajo (4), con los primeros elementos de ubicación
(26) vinculando los respectivos elementos de soporte
y limitación de recorrido (23) en la primera posición
operativa, y el carro (24) en la respectiva primera po-
sición de proximidad muy cercana a la base (9). En
esta posición, los segundos elementos de ubicación
(28) ocupan los correspondientes ahuecamientos (9”)
presentados por la base (9).

Una vez que la pieza de trabajo (4) ha sido asegu-
rada a la plataforma (6), a través de medios de suje-
ción no ilustrados, dichos medios actuadores (21) re-
ciben un mando para inducir un movimiento rotacio-
nal del plano (5) en la dirección de la flecha denotada
con F1, en el sentido de las agujas del reloj obser-
vando la figura 1. Al mismo tiempo, el carro (24) se
mueve en la dirección de la flecha denotada con F2,
alejándose de la base (9), asumiendo dicha segunda
posición exhibida mediante líneas de trazos en la fi-
gura 1 y permitiendo el paso de los segundos medios
de ubicación (28).

Como se puede ver en lo indicado con líneas de
trazos en la figura 2, el plano portapieza (5) es obliga-
do a girar a través de un arco mayor que 90º de manera
de impedir todo contacto que se pudiera generar en-
tre el carro (24), que ahora se mueve en la dirección
denotada con F3 para volver a su posición inicial de
proximidad a la base (9), y los segundos elementos de
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ubicación (28) que sobresalen de los ahuecamientos
(9”) de la base (9).

En esta coyuntura, los medios actuadores (21) ha-
rán que el plano (5) gire en sentido inverso en la di-
rección denotada con F4 hasta que la superficie acti-
va (28a) de cada segundo elemento de ubicación (28)
quede en contacto con el respectivo carro (24). Esto
genera el efecto de facilitar la ubicación de la platafor-
ma (6) del plano (5) en su posición vertical, después
de lo cual los cabezales portaherramientas (29) de la
máquina herramienta (2) pueden elaborar la pieza de
trabajo (4).

De manera ventajosa, para mejorar la estabilidad
de la unidad (1) durante las operaciones de maquina-
do sobre la pieza de trabajo (4), el centro de equilibrio
(P) del plano portapieza (5), cuando ocupa la posi-
ción substancialmente vertical en la cual se maquina

la pieza de trabajo (4), estará ubicado entre el eje (A)
de rotación y los elementos de soporte y limitación de
recorrido (23).

Es importante señalar que cuando el plano (5) es
obligado a girar en una u otra dirección, los patines
(13) se deslizarán por las pistas (16) presentadas por
las secciones de canal (14) dispuestas a lo largo del ar-
co circular (15), de manera que el peso del plano sea
sostenido permanentemente por el piso. Además, a lo
largo del arco (15) están instalados medios de frenado
(30) ideados para vincular cada respectivo patín (13)
y así controlar el momento angular del plano (5).

El número 31 denota un contenedor que sirve para
recolectar el desperdicio generado por las operacio-
nes de maquinado realizadas sobre la pieza de trabajo
(4), así como también los fluidos de enfriamiento y/o
lubricación usados en esas mismas operaciones.

4



7

5

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 285 671 T3 8

REIVINDICACIONES

1. Unidad de sujeción de piezas de trabajo para
máquinas herramientas, que comprende un plano por-
tapieza (5) con posibilidad de pivotar en respectivos
medios de soporte (9) alrededor de un eje (A) de ro-
tación substancialmente horizontal entre una posición
substancialmente horizontal, en la cual se carga y fi-
ja una pieza de trabajo (4), y una posición substan-
cialmente vertical orientada hacia la máquina herra-
mienta (2), en la cual se maquina la pieza de trabajo
(4), donde el plano portapieza (5) está instalado en
los respectivos medios de soporte (9) a través de me-
dios de acoplamiento guía y carro (10); los medios
de acoplamiento guía y carro (10) comprendiendo al
menos un dispositivo de acoplamiento guía y carro
(11) que incorpora una guía de deslizamiento (12) de
perfil arqueado concéntrico con el eje (A) de rotación
del plano portapieza (5), y un patín (13) rígidamen-
te asociado con el plano portapieza (5) y deslizante
a lo largo de la guía de deslizamiento (12); donde la
guía de deslizamiento (12) se compone de una pis-
ta (16) donde se aloja de manera deslizante el patín
(13); caracterizada por el hecho que el patín (13) se
compone de una segmento (18) tipo disco montado
en el plano portapieza (5) de modo concéntrico con el
eje (A) de rotación e introducido con posibilidad de
deslizamiento dentro de la pista (16).

2. Unidad de sujeción de piezas de trabajo según
la reivindicación 1, donde la pista (16) comprende una
pluralidad de secciones de canal discretas (14) dis-
puestas a lo largo del arco (15) descrito por la guía de
deslizamiento (12).

3. Unidad de sujeción de piezas de trabajo según
las reivindicación 1, donde los medios de acoplamien-
to guía y carro (10) comprenden una pluralidad de dis-
positivos de acoplamiento guía y carro (11) dispuestos
a lo largo de un eje del plano portapieza (5) paralelo
al eje (A) de rotación, cada uno comprendiendo un
respectivo patín (13) concéntrico con el eje (A) de ro-
tación y asociado rígidamente con el plano portapieza
(5), y una correspondiente pista (16) presentada por
los medios de soporte (9).

4. Unidad de sujeción de piezas de trabajo según
la reivindicación 1, la cual comprende medios (22)
mediante los cuales bloquear el plano portapieza (5)
tanto en la posición que permite la carga y fijación
de una pieza de trabajo (4) como en la posición que
permite el maquinado de la pieza de trabajo (4).

5. Unidad de sujeción de piezas de trabajo según
la reivindicación 4, donde los medios de bloqueo (22)

comprenden al menos un elemento de soporte y limi-
tación de recorrido (23) que interactúa con el plano
portapieza (5), situado del lado del mismo plano (5)
alejado con respecto a la máquina herramienta (2), re-
ferido al eje (A) de rotación.

6. Unidad de sujeción de piezas de trabajo según
la reivindicación 5, donde los medios de bloqueo (22)
comprenden al menos un primer elemento de ubica-
ción (26) y al menos un segundo elemento de ubica-
ción (28) asociados rígidamente con el plano porta-
pieza (5) y que operan conjuntamente con el elemen-
to de soporte y limitación de recorrido (23) cuando el
plano portapieza (5) ocupa la posición en la cual la
pieza de trabajo (4) se carga y fija y la posición en
la cual la pieza de trabajo (4) se maquina, respectiva-
mente.

7. Unidad de sujeción de piezas de trabajo según
las reivindicación 6, donde el elemento de soporte y
limitación de recorrido (23) puede moverse, transver-
salmente al eje (A) de rotación del plano portapieza
(5), entre una posición de bloqueo avanzada y una
posición retraída de desvinculación del primer y del
segundo elemento de ubicación (26 y 28).

8. Unidad de sujeción de piezas de trabajo según
la reivindicación 7, que comprende una pluralidad de
elementos de soporte y limitación de recorrido (23)
que operan conjuntamente con respectivos primeros
elementos de ubicación (26) y segundos elementos de
ubicación (28), donde los elementos de soporte y li-
mitación de recorrido (23) están dispuestos a lo largo
de una dirección paralela al eje longitudinal (B) del
plano portapieza (5) y al eje (A) de rotación.

9. Unidad de sujeción de piezas de trabajo según la
reivindicación 1, donde el dispositivo de acoplamien-
to guía y pista (10) comprende medios de frenado (30)
que interactúan con el respectivo patín (13) y están en
condiciones de controlar el momento angular del pla-
no portapieza (5) durante su basculamiento alrededor
del eje (A) de rotación.

10. Unidad de sujeción de piezas de trabajo según
las reivindicaciones de 1 a 9, donde el plano porta-
pieza (5) presenta una configuración substancialmen-
te trapezoidal, vista en sección transversalmente al eje
(A) de rotación.

11. Unidad de sujeción de piezas de trabajo se-
gún las reivindicaciones de 1 a 10, donde el centro de
equilibrio (P) del plano portapieza (5), cuando ocupa
la posición substancialmente vertical que permite el
maquinado de la pieza de trabajo (4), está situado en-
tre el eje (A) de rotación y los elementos de soporte y
limitación de recorrido (23).
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