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DESCRIPCION

Equipo para posicionar un elemento de soporte.

Este invento se refiere a un equipo para posicionar un elemento de soporte de acuerdo con el predmbulo de la
reivindicaciéon 1 como se ve en el documento GB-1.493.061.

El equipo para colocar el elemento de soporte de acuerdo con el invento encuentra aplicacién en maquinas herra-
mienta en las que es necesario controlar el posicionamiento de los elementos de soporte destinados a soportar piezas
para mecanizar o de herramientas para mecanizado.

Por ejemplo, en el sector de la fabricacion de bastidores se usan ampliamente los equipos de posicionamiento en
madquinas para soldar secciones de materiales tanto de metal como de plastico que se trata de unir conjuntamente en
angulo con el fin de formar un bastidor.

Una maquina tipica para la soldadura de secciones de hecho comprende un alojamiento de cojinete y una desliza-
dera soporte para cada una de las secciones que se han de soldar, una guia soporte para la deslizadera y un equipo para
posicionar la deslizadera soporte.

En el caso en cuestion, el equipo para posicionar la deslizadera soporte para las secciones individuales comprende
un pistén operado neumdticamente al que estd unida la deslizadera soporte. En el curso de la soldadura se opera sobre
el piston para mover la deslizadera soporte entre dos posiciones de fin de carrera correspondientes a una posicion de
descanso, y una posicion de trabajo en la que se sueldan las dos secciones.

Aunque el equipo de posicionamiento del tipo descrito anteriormente hace posible mover las deslizaderas soporte
y realizar la soldadura de las secciones de metal puede no ser adecuado cuando se desee soldar secciones de material
plastico conjuntamente. De hecho, en la soldadura de secciones de material pldstico, con el fin de optimizar la solda-
dura y de controlar las dimensiones del cordon de soldadura es necesario disponer una o mas posiciones intermedias
de las secciones entre las dos posiciones de fin de carrera del pistén o deslizadera.

De lo anteriormente dicho surge la necesidad de tener un equipo para posicionar un elemento de soporte que haga
posible posicionar el elemento de soporte en al menos una posicion intermedia situada entre las dos posiciones de fin
de carrera del elemento de soporte.

El objeto de este invento es por lo tanto proporcionar un equipo para posicionar un elemento de soporte que tenga
caracteristicas estructurales y funcionales tales como para satisfacer las exigencias anteriormente mencionadas y que
al mismo tiempo supere las desventajas encontradas con referencia a la técnica conocida.

Este objeto se consigue mediante un elemento de soporte de acuerdo con la reivindicacién 1.

Caracteristicas y ventajas adicionales del equipo para posicionar un elemento de soporte de acuerdo con este
invento serdn evidentes a partir de la descripcién de una realizacién preferida que se proporciona mas adelante, pro-
porcionada a modo indicativo y sin restriccion, con referencia a los dibujos que se acompanan, en los que:

- la Figura 1 muestra una vista diagramatica de una méiquina soldadora que comprende un equipo para posicionar
los elementos de soporte de acuerdo con este invento,

- la Figura 2 muestra una vista diagramatica de la base de la maquina de la Figura 1,

- las Figuras 3 a 7 muestran vistas diagramaticas en seccién recta parcial del equipo de la Figura 1 en diferentes
configuraciones operativas.

Con referencia a las figuras anejas, 1 indica el conjunto del equipo para posicionar un elemento de soporte 2. El
elemento de soporte 2 puede estar diseiado para soportar una pieza para mecanizar o una maquina herramienta.

El equipo 1 comprende unos primeros medios operativos, indicados en su conjunto por 3, capaces de mover el
elemento de soporte 2. Los medios operativos 3 comprenden un pistén 4 unido para soportar el elemento 2 que se
extiende a lo largo de la direccién X-X y que se mueve a lo largo de esta direccion entre dos posiciones de fin de
carrera opuestas de forma que el elemento de soporte 2 puede también moverse entre dos posiciones de fin de carrera
opuestas.

Las posiciones de fin de carrera opuestas del pistén 4 corresponden, por ejemplo, a una posicién de reposo y a una
posicion de trabajo del elemento de soporte 2 respectivamente.

Ventajosamente los medios operativos 3 son medios operativos fluidodindmicos, por ejemplo medios neumaticos
o hidraulicos.
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Con el fin de hacer que el pistén 4 se mueva en la direccién X-X se disponen los medios fluidodindmicos de sumi-
nistro, no mostrados en las figuras, que son conocidos por si mismos y por lo tanto no se describirdn posteriormente.

El equipo de posicionamiento 1 también comprende un cursor 5 que puede moverse a lo largo de la direccion X-X
y que estd provisto de un elemento de tope 6 que es solidario del cursor 5 propiamente dicho.

Un correspondiente elemento de parada 7 estd unido al pistén 4 y es capaz de hacer tope contra el elemento de
tope 6 del cursor 5 para detener la carrera del pistén 4 en al menos una posicién que estd entre las dos posiciones de
fin de carrera opuestas.

En particular, el equipo 1 comprende segundos medios operativos, indicados en su conjunto por 8, capaces de
mover el cursor 5 a lo largo de la direccién X-X y de detener ese cursor 5 en al menos una posicién en la que el
elemento de detencidn 7 del piston 4 hace tope contra el elemento de tope 6 del cursor 5, el piston 4 detiene su carrera
en una posicién correspondiente que estd entre las dos posiciones de fin de carrera opuestas.

De esta forma el elemento de soporte 2 puede ser detenido en al menos una posicién intermedia situada entre
la posicién de descanso y la posicion de trabajo. Ventajosamente esta posicidn intermedia constituye una segunda
posicion de trabajo de tal forma que el elemento de soporte 2 puede moverse entre una posiciéon de descanso y al
menos dos posiciones distintas identificadas a lo largo de la direccién X-X.

De lo anterior es evidente que el equipo 1 de acuerdo con este invento hace posible detener el elemento de soporte
2 o la pieza para mecanizar soportada por €l en diferentes posiciones de trabajo identificadas a lo largo de la direccién
X-X de movimiento del pistén 4 que posiciona el elemento de soporte 2.

Ventajosamente, el elemento de parada 7 hace tope contra el elemento de tope 6 cuando el pistén 4 cuando se opera
el piston 4 para moverse en la direccién X-X en la direccién indicada por la flecha B en las figuras, que es cuando el
pistén 4 se mueve para desplazar el elemento de soporte 2 desde la posicién de descanso a una posicién de trabajo.

Ventajosamente, los segundos medios operativos 8 son capaces de detener el cursor 5 en una pluralidad de po-
siciones para permitir al pistén 4 detenerse en una correspondiente pluralidad de posiciones situadas entre las dos
posiciones opuestas de fin de carrera del pistdn 4. Esto hace posible aumentar ademads el ntimero de posiciones inter-
medias que hay entre la posicién de descanso y la posicion de trabajo, en las que el elemento de soporte 2, y por tanto
la pieza para mecanizar soportada por él, pueden parar.

Ventajosamente, los segundos medios operativos 8 son medios operativos eléctricos. En particular, los medios
operativos eléctricos 8 comprenden un motor eléctrico 9 que tiene un arbol motriz 10 que puede ser impulsado en
rotacién sobre un eje de rotacién A-A, que en el ejemplo es paralelo a la direccion X-X. Medios cinemadticas, indicados
en su conjunto por 11, estan dispuestos en el equipo 1 y estdn acoplados cinemdaticamente al arbol motriz 10 y al cursor
5 para transformar el movimiento rotatorio del drbol motriz 10 en un movimiento de traslacién del cursor 5 a lo largo
de la direccion X-X.

De acuerdo con la realizacién ilustrada en las figuras anejas los medios cinematicas 11 comprenden un conjunto
tornillo-tuerca que comprende un tornillo 12, que tiene una rosca 12a, que puede ser impulsado en rotacién por el
arbol motriz 10, y una tuerca 13 que lleva una rosca correspondiente 13a que es solidaria del cursor 5.

En el ejemplo, el movimiento rotatorio del drbol motriz 10 se transmite al tornillo 12 a través de unos medios 14
de transmision. Alternativamente, el 4rbol motriz 10 del motor 9 puede engranar directamente en el tornillo 12.

Los medios 14 de transmisién del movimiento comprenden una primera polea 15 acufiada sobre el 4rbol motriz
10, una segunda polea 16 acufiada sobre el tornillo 12 y una correa de transmisién 17 que transmite el movimiento
rotatorio del arbol motriz 10 al tornillo 12.

De acuerdo con la realizacién ilustrada en las figuras anejas el cursor 5 comprende un manguito tubular, que
principalmente se extiende en la direccién X-X, en un extremo del cual se ha dispuesto una brida anular 6 que actda
como un elemento de tope para el cursor 5. En particular, la brida anular 6 se extiende en una direccién radial dentro
del manguito tubular 5 en una forma tal para formar un tope plano 6a.

El manguito tubular 5 estd montado coaxialmente con el piston 4 de tal forma que encierra axialmente la parte
terminal 4a del pistén 4 donde estd situado el elemento de parada 7.

De acuerdo con la realizacién ilustrada en las figuras anejas el elemento de parada 7 adopta la forma de una
arandela fijada al pistén 4 en su extremo 4a que tiene una superficie de detencidn 7a disefiada para hacer tope contra
el tope plano 6a de la brida anular 6 del manguito 5.

En una forma conocida por si misma, los medios de control electrénicos estardn dispuestos para controlar el
funcionamiento de los primeros medios operativos 3 y de los segundos medios operativos 8§ en el ejemplo ilustrado en
las figuras anejas con el fin de controlar la operacién del motor eléctrico 9 y de la alimentacién neumatica al pistén 4.
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Se describe a continuacién la aplicacion del equipo 1 de acuerdo con este invento a una maquina herramienta, en
el caso en cuestién a una maquina 100 para soldar dos secciones de material pldstico 103, 104.

Sin embargo, se deberia sefialar que el equipo 1 de acuerdo con el invento puede ser aplicado a cualquier tipo de
maquina herramienta en la que haya una necesidad de controlar el posicionamiento de un elemento de soporte entre
una posicién de descanso y varias posiciones de trabajo.

En una manera que es conocida por si misma, la maquina 100 comprende un alojamiento de cojinete (no mostrado
en las figuras) y medios de guia fijados al alojamiento de cojinete con el fin de soportar de forma movil los dos
elementos de soporte 2, 102.

En el caso en cuestion, la maquina soldadora 100 comprende una primera guia 101 que soporta el elemento de
soporte 2 capaz de soportar la primera seccién 103 de tal forma que pueda moverse a lo largo de la direccién X-X. La
maquina también comprende una segunda deslizadera (no mostrada en las figuras) que soporta un segundo elemento
de soporte 102 capaz de soportar la segunda seccién 104 de una forma tal que pueda moverse a lo largo de la direccién
Y-Y.

El posicionamiento del elemento de soporte 2 estd realizado a través del equipo 1 de acuerdo con este invento.

El posicionamiento del elemento de soporte 102 puede realizarse proporcionando un equipo idéntico 1, de acuerdo
con este invento, para ese elemento de soporte 102 o, como se ha ilustrado en las figuras anejas, disponiendo unos
medios de sincronizacion adecuados 18 acoplados al primer elemento de soporte 2 y al segundo elemento de soporte
102 con el fin de sincronizar el movimiento del segundo elemento de soporte 102 con el movimiento del primer
elemento de soporte 2 originado por el equipo 1.

En una realizacién preferida los medios de sincronizacién 18 comprenden un sistema articulado de palancas unidas
por una bisagra al primer elemento de soporte 2 y al segundo elemento de soporte 102 de tal forma que siguiendo el
movimiento del primer elemento de soporte 2 a lo largo de una determinada distancia S en la direccién X-X hay un
movimiento correspondiente del segundo elemento de soporte 102 en la misma distancia S en la direccién Y-Y.

A continuacién se describird un método para soldar dos secciones usando el equipo 1 de acuerdo con el invento.

Se ha supuesto que, al principio, el cursor 5 se encuentra en la posicién X, y que el pistén 4 estd en la posicion de
fin de carrera (Figura 3). En el ejemplo ilustrado en la Figura 3, la arandela 7 del piston 4 hace tope contra la brida 6
del cursor 5. Sin embargo, es obvio que el cursor puede también estar en otra posicion. En este caso una sefial para
fijar en cero el equipo 1 traeria el cursor 5 a la posicién X, y al pistén 4 con la arandela 7 a hacer tope contra la brida
6 del cursor 5.

Con el fin de que las secciones 103, 104 puedan ser cargadas en los correspondientes elementos de soporte 2, 102,
se opera el motor eléctrico 9 para mover el cursor 5 a una posicién X, (Figura 4). En este punto el pistén 4 es operado
para moverse a lo largo de X-X en la direccion indicada por la flecha B, y este movimiento del pistén 4 es detenido
cuando la arandela 7 hace tope contra la brida 6 del cursor 5 (Figura 5). Debido a que el piston 4 estd totalmente unido
al elemento de soporte 2, cuando el pistén 4 realiza un movimiento S=X;-X, existe un movimiento correspondiente
S=X;-X, del elemento de soporte 2. También se deberia indicar que, debido a los medios de sincronizacién 18, el
movimiento del elemento de soporte 2 fijado al pistén 4 es transferido al elemento de soporte 102 que se mueve
la misma distancia S=X;-X, en la direccién Y-Y. En esta posicién las secciones 103, 104 son cargadas sobre los
correspondientes elementos de soporte 2, 102 y son inmovilizadas verticalmente con respecto a ellos.

A continuacidn el pistén 4 es operado para moverse a la posicion de fin de carrera en la direccién indicada por la
flecha A (Figura 6).

En la fase siguiente el motor eléctrico 9 es operado para mover el cursor 5 a la posicién X,, de forma que la seccién
recta de las secciones 103, 104 puedan ser calentadas (Figura 6). En este punto la barra de calentamiento 19 es movida
al drea de soldadura y se opera el pistén 4, y su movimiento en direccién B a lo largo de X-X se detiene cuando la
arandela 7 hace tope contra la brida 6 del cursor 5 (Figura 7). En esta posicion el correspondiente extremo 103a, 104a
de las secciones 103, 104 se presentan a la barra de calentamiento 19 de tal forma que la barra de calentamiento 19
pueda calentar los extremos 103a, 104a y prepararlos para ser soldados.

Posteriormente el pistén 4 es operado para volver a la posicién de fin de carrera de forma que la barra de calen-
tamiento 19 pueda salirse del drea de soldadura. Finalmente, con el fin de realizar la operacién de soldadura de las
secciones 103, 104, el cursor 5 es operado primero para moverse a una posicién X3 (no mostrada en las figuras) y a
continuacién se opera el piston 4, que lleva los extremos 103a, 104a de las secciones 103, 104 a contacto por soldadura.

Al final de la operacién de soldadura, las dos secciones 103, 104 que se sueldan conjuntamente son verticalmente
liberadas y soltadas del drea de soldadura, y los elementos de soporte 2, 102 vuelven a la posicion de reposo siguiendo
el movimiento del pistén 4 en la direccidon A, preparados para realizar una carga posterior de secciones que requieren
soldadura.
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Como se puede apreciar de lo que se ha descrito, el equipo para posicionar un elemento de soporte de acuerdo
con el invento hace posible satisfacer los requerimientos mencionados en la parte introductoria de esta descripcién y
superar las desventajas de los dispositivos de control en la técnica conocida. En particular, el equipo de acuerdo con el
invento hace posible mover el elemento de soporte entre una posicion de reposo y al menos dos posiciones de trabajo
independientes para permitir que se realicen dos operaciones diferentes en las dos posiciones de trabajo diferentes.

Evidentemente, con el fin de satisfacer requerimientos eventuales y especificos, una persona experta en la ma-
teria podria aplicar muchas modificaciones y variantes al equipo de acuerdo con el invento descrito anteriormente,
todas las cuales, no obstante, estdn incluidas dentro del alcance de proteccion del invento definido por las siguientes
reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES
1. Equipo (1) para posicionar un elemento de soporte (2), comprendiendo dicho equipo (1):

- unos primeros medios operativos (3) capaces de mover dicho elemento de soporte (2) a lo largo de una direccién
(X-X), comprendiendo dichos medios operativos (3) un pistén (4) unido a dicho elemento de soporte (2), pudiendo
moverse dicho pistén (4) a lo largo de dicha direccidn (X-X) entre dos posiciones de fin de carrera opuestas,

caracterizado porque comprende:

- un cursor (5) que puede moverse a lo largo de dicha direccién (X-X) y provisto de un elemento de tope (6),
estando provisto dicho piston (4) de un elemento de tope (7) capaz de hacer tope contra dicho elemento de tope (6) del
cursor (5), y

- unos segundos medios operativos (8) capaces de mover dicho cursor (5) a lo largo de dicha direccién (X-X) y
de detener dicho cursor (5) en al menos una posicién en la que dicho pistén (4) se detiene en al menos una posicién
correspondiente que estd entre dichas dos posiciones de fin de carrera opuestas, cuando el elemento de detencién (7)
del pistén (4) hace tope contra el elemento de tope (6) del cursor (5).

2. Equipo (1) de acuerdo con la reivindicacién 1, en el que dichos segundos medios operativos (8) son capaces
de detener dicho cursor (5) en una pluralidad de posiciones para permitir que dicho pistén (4) se detenga en una
correspondiente pluralidad de posiciones situadas entre dichas dos posiciones de fin de carrera opuestas.

3. Equipo (1) de acuerdo con la reivindicacién 1 6 2, en el que dichos primeros medios operativos (3) son medios
operativos fluidodindmicos y dichos segundos medios operativos (8) son medios operativos eléctricos.

4. Equipo de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, en el que dichos segundos medios operativos
(8) comprenden un motor eléctrico (9) que tiene un arbol motriz (10) que puede ser impulsado en rotacién alrededor
de un eje de rotacion (A-A), comprendiendo dicho equipo (1) medios cinemadticos (11) acoplados a dicho drbol motriz
(10) y a dicho cursor (5) para convertir el movimiento de rotacién de dicho drbol motriz (10) en un movimiento de
traslacion de dicho cursor (5) a lo largo de dicha direccién (X-X).

5. Equipo (1) de acuerdo con la reivindicacién 4, en el que dichos medios cinematicos (11) comprenden un conjunto
tornillo-tuerca que tiene un tornillo (12) que puede ser impulsado en rotacién por dicho arbol motriz (10) y una tuerca
(13) que esté unida a dicho cursor (5).

6. Equipo (1) de acuerdo con la reivindicacion 4 6 5, que comprende medios (14) de transmisién de movimiento
para transmitir el movimiento de rotacion de dicho arbol motriz (10) a dichos medios cineméticos (11).

7. Equipo (1) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, en el que dicho cursor (5) estd constituido
por un manguito tubular y dicho elemento de tope (6) comprende una brida anular que estd situada en un extremo (5a)
de dicho cursor (5) y que identifica un plano de tope (6a).

8. Equipo (1) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, en el que dicho elemento de detencién (7)
es una arandela unida al pistén (4) en un extremo (4a) de él y que tiene una superficie de detencién (7a).

9. Equipo (1) de acuerdo con las reivindicaciones 7 y 8, en el se pretende que dicha superficie de detencién (7a)
haga tope contra dicho plano de tope (6a) para detener la carrera de dicho piston (4).

10. Méquina (100) para mecanizar una pieza, que comprende:
- una estructura del alojamiento de cojinete,
- medios de guia unidos a dicha estructura del alojamiento de cojinete,

- un elemento de soporte (2) montado deslizante sobre dichos medios de guia para moverse en una direccién (X-
X), estando dicho elemento de soporte (2) destinado a soportar dicha pieza para mecanizar,

- un equipo (1) para posicionar dicho elemento de soporte (2) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones 1
ao.

11. Méquina (100) para soldar conjuntamente una primera seccién (103) y una segunda seccién (104), que com-
prende:

- una estructura de soporte,

- primeros (101) y segundos medios de guia unidos a dicha estructura de soporte,

6
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- un primer elemento de soporte (2) capaz de soportar dicha primera seccién (103), estando dicho primer elemento
de soporte (2) montado de forma deslizante sobre dichos primeros medios de gufa (101) para moverse a lo largo de
una primera direccién (X-X),

- un segundo elemento de soporte (102) capaz de soportar dicha segunda seccién (104), estando dicho segundo
elemento de soporte (102) montado de forma deslizante sobre dichos segundos medios de guia para moverse en una
segunda direccion (Y-Y),

- un equipo (1) para posicionar dicho primer elemento de soporte (2) de acuerdo con cualquiera de las reivindica-
ciones 1 a9,

- medios de sincronizacién (18) acoplados a dicho primer elemento de soporte (2) y a dicho segundo elemento
de soporte (102) para sincronizar el movimiento de dicho segundo elemento de soporte (102) con el movimiento de
dicho primer elemento de soporte (2) originado por dicho equipo (1) de tal forma que siguiendo el movimiento del
primer elemento de soporte (2) en una determinada distancia (S) a lo largo de dicha primera direccién (X-X) hay
un movimiento correspondiente del segundo elemento de soporte (102) en la misma distancia (S) a lo largo de dicha
segunda direccion (Y-Y).
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