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DESCRIPCIÓN 

Máquina de mecanización 

CAMPO TÉCNICO 

 La presente invención se refiere a una máquina de mecanización según el preámbulo de la reivindicación 1. 

ESTADO DE LA TÉCNICA 5 
 Las máq uinas de meca nización de l tipo me ncionado al pri ncipio tien en u n uso e xtendido en el ámb ito de la  
industria de m uebles y la in dustria pr oveedora d e secto r de la constr ucción (por ej emplo, para l a fabricac ión de 
escaleras de madera. En es tas máqu inas, generalmente, la unidad de mecanización, pero eventualmente tamb ién la 
unidad de sujeción de p iezas de trabajo o  ambas unidades están realizadas de forma desplazable. Para descartar el  
peligro p ara l as person as du rante el ré gimen de d esplazamiento o de mecanización de las u nidades de máq uina 10 
correspondientes, las máquinas de mecanización conocidas presentan diversos dispositivos de protección, por ejemplo, 
una valla de protección periférica con una puerta o simil ar. No obstante, en algunas situaciones existe la necesidad de 
acercarse a  la s un idades de  máq uina durante e l func ionamiento d e la máquina d e m ecanización, por ej emplo para 
vigilar el régimen de mecanización. Ante este trasfondo, se conoce dotar una o varias unidades de máquina de sensores 
de contacto que paran el funcionamiento o al menos el movimiento de desplazamiento de las unidades de máquina en 15 
cuanto se detecta un contacto con un objeto o una persona. 

 En las co nstrucciones de est e tipo, sin em bargo, se  admiten sólo unas velocidades de trabajo r elativamente 
bajas, por ejemplo de < 40 m/mín., para descartar lesiones durante el impacto del sensor de contacto. 

 Como alternativa a l os sens ores d e cont acto se co nocen barr eras d e luz q ue p aran el func ionamiento o el 
movimiento de desplazamiento de las unidades de máquina en cuanto un objeto o una persona invade la zona vigilada 20 
por la barrera de luz. Sin em bargo, con este sistema no e s posible observar de cerca el funcionamiento de la má quina 
de mecanización, ya que el funcionamiento de la máquina se detiene de inmediato cuando se produce un acercamiento 
correspondiente. Además, en sistemas de este tipo, la invasión no intencionada en la zona de vigilancia de la barrera de 
luz provoca una parada i ndeseable de l a má quina y el  esfu erzo correspondiente p ara volv er a arrancar el 
funcionamiento de la máquina de mecanización. 25 
 El documento EP1482238A2 da a con ocer un sistema d e seguridad para una máq uina de meca nización, que 
es capaz de detectar el acercamiento de personas.  

 El documento WO2006/024431 da a conocer un aparato de manipulación en el que en una base de rotor están 
dispuestos sensores de seguridad, de modo que el espacio de trabajo del robot es vigilado partiendo de la base desde 
dentro hacia fuera. 30 
DESCRIPCIÓN DE LA INVENCIÓN 

 La invención tiene el  objetivo de proporcionar una máquina de mecanización del tipo mencionado al  principio 
para permitir un funcionamiento continuo y al mismo tiempo rápido y seguro. 

 Según la invención, este objetivo se consigue mediante una máquina de mecanización con la característica de 
la reivi ndicación 1. Algu nas formas de realiz ación es pecialmente pr eferibles de l a inve nción s e ind ican en las 35 
reivindicaciones subordinadas. 

 La invención tiene el obj etivo de detectar lo  antes posible el acercamiento de un objeto o u na persona a l as 
unidades de máquina, sin necesidad de que ello provoque una parada de la máquina. Para este fin, según la invención 
está previsto que la máquina de mecanización genérica presenta además al menos un sensor que trabaja sin contacto y 
que está configurado para detectar objetos que invadan una zona predefinida. 40 
 Mediante l a e structura seg ún la inv ención de la má quina de mec anización es pos ible por pr imera vez un  
concepto d e s eguridad d e d os eta pas, e n el q ue el s ensor qu e trab aja sin co ntacto r ealiza u na detección pr evia de 
objetos q ue s e ac ercan, que a ún no tien e q ue provocar necesariamente l a p arada de la m áquina, y en el  q ue una 
parada de la máquina o una finalización del movimiento de desplazamiento sólo es pro vocado cuando el a l menos un 
sensor de contacto da con un objeto, aunque la invención no se limita a este modo de funcionamiento. 45 
 En el marco de la i nvención, los sensor es pued en estar disp uestos en pri ncipio e n cual quier lu gar. Sin 
embargo, para poder vig ilar de manera especialmente ef iciente el fu ncionamiento de desplazamiento de l a unidad de 
máquina correspondiente, según una variante de l a invención está previsto que al menos un se nsor de contacto y/o al 
menos un sensor que trabaja sin contacto están previstos en una unidad de máquina desplazable. 

 En el marco de la presente invención, el al menos un sensor que trabaja sin contacto puede estar configurado 50 
de d iversas maneras. Con vi stas a u na detección rápida, precisa y li bre de fa llos, si n embargo, se ha mostrado que 
resulta v entajoso qu e a l me nos u n se nsor que  traba ja s in contacto se  eli ja d e e ntre los se nsores por l áser, p or 
infrarrojos, por ultrasonido, por triangulación láser o por registro de imágenes. El sensor de registro de imágenes puede 
ser , por ejemplo, una cámara como una cámara digital o CCD que evalúa la presencia de un objeto, por ejemplo, sobre 
la base de una comparación teórico/real. 55 
 De manera similar, en e l marco de la invención tampoco está m uy l imitada la configuración del al menos un  
sensor de contacto, aunque han resultado ser especialmente ventajosos los interrupt ores automáticos por aume nto de 
presión o las regletas de interruptores automáticos por aumento de presión y los llamados bumper. 

 Para asegurar un funcionamiento fiable del al menos un sensor que trabaja sin contacto, también en el entorno 
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de mecanizaciones que con llevan un ensuc iamiento, por ejem plo las mecan izaciones con arra nque de virutas, seg ún 
una variante de la invención está previsto que la máquina de mecanización presenta además un dispositivo de limpieza 
para el al menos un sensor que trabaja sin contacto, especialmente un dispositivo de soplado. 

 Según una variante de la invención, la máquina de mecanización presenta además un disp ositivo de control 
configurado para reducir una velocidad de movimiento de la al menos una unidad de máquina movida, a una velocidad 5 
de movimiento pos itiva, más  baja, cuando e l al  menos un sensor que trabaja sin contacto detecta  e l objeto que está 
invadiendo la zona predefinida. De este mo do, es posible de manera especialmente eficiente el funcionamiento en dos 
etapas, me ncionado a nteriormente, de l a máqu ina d e m ecanización, d e forma que la máqu ina puede trab ajar a  una 
velocidad de desplazamiento muy alta  y al  mismo tiempo no se interrumpe automáticamente e l func ionamiento de  la 
máquina cuando se acerca un objeto o una persona. Más bien, el funcionamiento de la máquina puede continuar a una 10 
velocidad más baja en comparación con la "velocidad máxima", aunque el contacto del al menos un sensor que trabaja 
sin contacto haya detectado un objeto. De esta man era, por ejemplo, un operario puede observar y vigilar desde muy 
cerca el funcionamiento de la máquina de mecanización. Al mismo tiempo, se mantiene un alto nivel de seguridad. 

 Para i ncrementar aú n más  el n ivel d e se guridad, está previsto qu e al me nos un a uni dad d e m áquina, 
especialmente una un idad d e mecan ización prese nta un a caper uza d e protecció n qu e enci erra al menos e n part e la 15 
correspondiente unidad de máquina. De est a manera, se gar antiza que un operario pueda observar el funcionamiento 
de la m áquina, pero q ue n o pue da i ntroducirse en zo nas pe ligrosas como, por ej emplo, la zon a de gr upos de 
mecanización. En este cas o, en la (al m enos una) c aperuza de protección están dispuestos un se nsor de co ntacto y/o 
un sensor que trabaja sin contacto. 

 El funcionamiento en dos etapas del dispositivo se gún la inve nción q ue ya s e h a tratado anteriormente e s 20 
objeto del procedimiento según l a reiv indicación 8 c on el que s e consiguen de forma  espec ialmente pronunciada las  
ventajas que ya se han tratado anteriormente. 

BREVE DESCRIPCIÓN DE LOS DIBUJOS 

 La figura 1 muestra esquemáticamente un alzado lateral de una máquina de mecanización según la invención. 

 La fig ura 2 m uestra es quemáticamente u na vista e n p lanta d esde arriba d e la m áquina d e mec anización 25 
representada en la figura 1, con componentes adicionales. 

DESCRIPCIÓN DETALLADA DE FORMAS DE REALIZACIÓN PREFERIBLES 

 Algunas forma s de realiz ación preferi bles d e la inv ención se describ en en deta lle a c ontinuación, h aciendo 
referencia a los dibujos adjuntos. 

 La m áquina de m ecanización 1 com o f orma d e r ealización pr eferible de la  pr esente invención está 30 
representada esqu emáticamente e n alz ado latera l en la figura 1 y es quemáticamente en un a vist a en p lanta d esde 
arriba en la figura 2. La máquina de mecanización 1 que en la presente forma de realización para la mecanización de 
piezas de trabajo 2 en forma de placas, compuestas por ejemplo al menos en parte de madera, materiales derivados de 
la madera o si milares, como las que se req uieren frecuentemente en la i ndustria de mu ebles y la i ndustria proveedora 
del sector de la construcción. 35 
 La m áquina d e mec anización 1 presenta una un idad de mec anización 4 que e n la pr esente for ma d e 
realización presenta un br azo saliente 4'  desplazable en el  sentido x (de izquierda a derec ha en l a figura 2), au nque 
también se puede tratar, por ejemplo, de un pórtico u otro dispositivo de guiado. En el brazo saliente 4' está previsto un 
grupo de mecanización 4' ' que puede desplazarse a lo largo del brazo saliente 4'  y, por tanto en el sentido y y en un 
sentido z (perpendicularmente con respecto al plano de dibujo de la figura 2). El grupo de mecanización 4'' puede estar 40 
configurado, por ejemplo, para realizar mecanizaciones con arranque de virutas en las piezas de trabajo 2 en forma de 
placas o para dotarlas de un canto. 

 En el e xtremo trasero de l brazo saliente 4' está previsto un depósito de herrami entas 18, mediante el cual se 
pueden cambiar herramientas de mecanización (o, dado el caso, grupos de mecanización) en el grupo de mecanización 
4''. 45 
 Además, la m áquina d e me canización 1 p resenta un a m esa de s ujeción d e p iezas d e trab ajo 6 que es tá 
dispuesta d ebajo d el braz o saliente 4'  en l a zona d e des plazamiento d el mismo y que está prevista  para suj etar l as 
piezas de trabajo 2 durante la mecanización. Aunque en la presente forma de realización, la mesa de sujeción de piezas 
de traba jo 6 e stá dispuesta de forma esta cionaria, puede ser desplazable alternativamente o adic ionalmente al br azo 
saliente 4'. 50 
 Como mejor se puede ver en la figura 2, una gran parte de la máquina de mecanización 1 está rodeada por una 
valla de protección 20, de tal forma que só lo está accesible una zona limitada de la máquina de mecanización 1 que ha 
de ser sometida a una vigilancia en cuanto a la tecnología de seguridad. 

 Además, la m áquina de me canización 1 p resenta u na caperuza d e pr otección 16 q ue enci erra l a u nidad d e 
mecanización 4 al menos en parte, de tal forma que se impide que las personas que se encuentren junto a la máquina 55 
puedan i nvadir la z ona d el grupo d e m ecanización 42'. En la presente forma de r ealización, en la c aperuza de 
protección 16 están dispuestas dos r egletas de co ntacto 8, a sab er, en superficies laterales opuestas, como mej or se 
puede ver en la figura 2. Además, en la presente forma de realización, en el l ado inferior de l a caperuza de protección 
16 están previstos dos (al m enos uno) sensores 10 que t rabajan sin contacto, que est án dispuestos de tal forma q ue 
registran una zona 12 situada debajo y oblicuamente delante del extremo libre del brazo saliente 4', que en las figuras 1 60 
y 2 está representada con líneas discontinuas. 

 En la  presente forma d e realización, los s ensores que trabajan s in contacto son sensores por l áser, aunque 
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como ya se ha mencionado anteriormente también pueden usarse otros tipos de sensores. Lo que no está representado 
en las figuras es un dispositivo de soplado que también está previsto para los sensores 10 que trabajan sin contacto y 
que está destinado a l impiar los sensores en caso de necesidad y, dado el caso, p ara vigilar el estado de suciedad de 
los sensores 10. 

 Como se puede ver en la figura 2, la máquina de mecanización 1 presenta además un dispositivo de control 14 5 
al que p uede acceder u n operario p ara co ntrolar el  func ionamiento d e la m áquina. El  dis positivo de contro l 1 4 está 
preparado, por ejemplo, para controlar el funcionamiento de la máquina de mecanización 1 según la invención. 

 Durante el f uncionamiento de l a má quina de m ecanización 1, e l g rupo de m ecanización 4 2' realiz a 
mecanizaciones en las pi ezas de trabajo 2 mientras se d esplaza mediante un movimiento de desplazamiento del brazo 
saliente 4' y, dado el caso, mediante un movimiento de desplazamiento a lo largo del brazo saliente 4' con respecto a las 10 
piezas de tra bajo 2. Para re ducir el tiem po de m ecanización, el br azo sali ente 4' se des plaza a ser pos ible a una 
velocidad de funcionamiento alta. Al  mismo tiempo, tanto los sensores 8 como los sensores 10 realizan continuamente 
un funcionamiento de vigilancia. 

 En cuanto a l menos uno de  los se nsores 10 que trabajan sin c ontacto detecta un objeto (generalmente una 
persona) que invade la zona 12 predefinida, el se nsor 10 transmite una señal correspondiente al dispositivo de control 15 
14. Sobre esta base, el dispositivo de control 14 hace que la velocidad de movimiento del brazo saliente 4' en el sentido 
x (d e iz quierda a d erecha e n la fi gura 2 o  vicevers a) se  reduzc a de  u na ve locidad d e movimi ento relativamente alta 
durante el  funcionamiento normal a una ve locidad de movimiento positiva más baja. A esta ve locidad de movimiento 
reducida puede seguir trabajando sin restricciones la máquina de mecanización 1 mientras los sensores de contacto 8 
no detecten el contacto con una persona o con otro objeto. Sólo en este último caso se detiene al menos el movimiento 20 
de desplazamiento del brazo saliente 4' o, dado el caso, incluso el funcionamiento de toda la máquina. 
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REIVINDICACIONES 

1. Máquina de  m ecanización ( 1) para  meca nizar pi ezas de trabaj o (2)  q ue se  comp onen pr eferentemente a l 
menos en parte de madera, de materiales derivados de la madera o similares, con: 

 una pluralidad de unidades de máquina incluyendo al menos una unidad de meca nización (4) y al menos una 
unidad de sujeción de piezas de trabajo (6), al menos una de las cuales puede desplazarse, y 5 
 al menos un sensor de contacto (8) dispuesto en al menos una unidad de máquina, 

 al menos un sensor que trabaja sin contacto (10) configurado para detectar objetos que invadan una zona (12) 
predefinida, 

caracterizada porque 

 como co nsecuencia d e u na señal d el s ensor q ue tra baja sin c ontacto ( 10), la  má quina d e mec anización ( 1) 10 
continúa trabajando a una velocidad de movimiento reducida, y 

 se detiene completamente cuando el al menos un sensor de contacto (8) detecta el contacto con una persona o 
con otro objeto. 

2. Máquina de mecanización según la reiv indicación 1, ca racterizada porque el al menos un sens or de contacto 
(8) y/o el al menos un sensor que trabaja sin contacto (10) está previsto en una unidad de máquina desplazable. 15 
3. Máquina de mecanización según la reivindicación 1 ó 2, caracterizada porque al menos un sensor que trabaja 
sin contacto (10) se e lige de entre los sensores por láser, por infrarrojos, por ultr asonido, por tri angulación láser o por 
registro de imágenes. 

4. Máquina d e m ecanización s egún un a de las reivi ndicaciones anteriores, caracteriz ada por que al  me nos un 
sensor de co ntacto (8) se e lige de e ntre l os interr uptores automátic os por a umento de presión o  las reg letas de 20 
interruptores automáticos por aumento de presión y los bumper. 

5. Máquina de mecanización según una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque además presenta 
un dispositivo de limpieza para el al menos un sensor que trabaja sin contacto, especialmente un dispositivo de soplado. 

6. Máquina de mecanización según una de las reivindicaciones anteriores, caracterizada porque además presenta 
un dispositivo de control (14) que está preparado para reducir una velocidad de movimiento de la al menos una unidad 25 
de máquina en movimiento a una velocidad de movimiento positiva más baja cuando el al menos un sensor que trabaja 
sin contacto (10) detecta un objeto que invade la zona (12) predefinida. 

7. Máquina de m ecanización se gún una de l as reivin dicaciones a nteriores, caracteriza da porq ue a l me nos u na 
unidad de máquina, especialmente una unidad de mecanización, presenta una caperuza de protección (16) que encierra 
al me nos en  p arte l a u nidad de  máq uina c orrespondiente y q ue, pr eferentemente, pr esenta al  me nos u n se nsor de 30 
contacto (8) y/o un sensor que trabaja sin contacto (10). 

8. Procedimiento par a l a operación s egura d e una m áquina d e m ecanización ( 1) se gún u na d e l as 
reivindicaciones anteriores, con las etapas de: 

 desplazar al menos una unidad de máquina a una velocidad de movimiento predefinida, y  

 reducir la vel ocidad de movi miento a u na velocidad de movimiento positivo más ba ja cuando e l al  menos un  35 
sensor que trabaja sin contacto (10) detecta un objeto que invade la zona predefinida. 
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