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DESCRIPCIÓN 

Unidad portabrocas 

La invención se refiere a una unidad portabrocas del tipo que tiene un portabrocas con chaveteros que se extienden 
axialmente para cooperar con un mecanismo accionador de rotación y una rosca de tornillo para cooperar con un 
mecanismo accionador de avance y cojinetes para el soporte radial y axial del portabrocas. 5 

Un aparato de perforación que comprende una unidad portabrocas del tipo mencionado anteriormente se ha descrito 
previamente, por ejemplo, en la Patente de Estados Unidos Nº 4.591.299. Este aparato incluye un solo motor 
neumático acoplado por transmisión tanto al mecanismo accionador de rotación como al mecanismo accionador de 
avance. 

En algunas unidades portabrocas de la técnica anterior del tipo mencionado anteriormente, el mecanismo 10 
accionador de rotación y el mecanismo accionador de avance se accionan por un motor eléctrico común, y la fuerza 
de avance que se aplica en el portabrocas se ha controlado mediante la corriente del motor, de forma que cuando la 
corriente del motor supera un cierto nivel, la fuerza de avance es demasiado alta y, por el contrario, cuando la 
potencia del motor es inferior a un cierto nivel, la fuerza de avance es demasiado baja. Por lo tanto, se ha asumido 
que existe una conexión lo suficientemente segura entre la potencia de salida o el par de torsión del motor de 15 
rotación y la fuerza de avance axial que se aplica en el portabrocas y, por consiguiente, la potencia de salida del 
motor se ha supervisado y controlado para que no supere ciertos límites establecidos para cada tamaño de la broca. 
Esta técnica conocida significa que la fuerza de avance real que se aplica en el portabrocas no se ha medido 
directamente. Un inconveniente importante de esta técnica conocida es que existe un conjunto de otros factores 
involucrados que puede cambiar la relación entre la potencia de salida del motor y la fuerza de avance que se aplica 20 
realmente en el portabrocas. Por ejemplo, los cojinetes y/o engranajes dañados en la transmisión de potencia entre 
el motor accionador y el portabrocas tendrían como resultado una elevada potencia de salida del motor engañosa y, 
por consiguiente, una fuerza de avance indicada como “elevada” dando como resultado una reducción de la potencia 
del motor errónea e inapropiada. 

Otra forma de indicar la fuerza de avance que se aplica realmente en el portabrocas es disponer un par de 25 
dispositivos de detección de fuerza axial asociados con los cojinetes del rotor de tipo bola del mecanismo de avance 
del portabrocas. Esto significa que la fuerza axial del portabrocas se extiende a dos o más cojinetes y que se 
disponen dos o más dispositivos de detección de fuerza axial para suministrar señales separadas a una unidad de 
cálculo en la que las señales recibidas se juntan para proporcionar una indicación verdadera de la fuerza de avance 
real. Al emplear dos o más cojinetes transmisores de fuerza axial y dos o más dispositivos de detección de fuerza 30 
axial se necesita una capacidad de cálculo extraordinaria para el tratamiento de las señales y esto ocasiona una 
unidad portabrocas innecesariamente voluminosa. 

Es un objeto de la invención proporcionar una unidad portabrocas del tipo que tiene un portabrocas con chaveteros 
que se extienden axialmente para cooperar con un mecanismo accionador de rotación y una rosca de tornillo para 
cooperar con un mecanismo accionador de avance, en la que se proporciona un dispositivo de detección de la 35 
fuerza de avance que permite dimensiones de salida más estrechas de la unidad del rotor y que genera una sola 
señal sensible a la fuerza de avance que no está influenciada por irregularidades en la transmisión de potencia de la 
unidad del rotor y que proporciona una medida directa y verdadera de la fuerza de avance axial que se aplica 
realmente en el portabrocas. 

Otros objetos y ventajas de la invención resultarán evidentes a partir de las siguientes especificaciones y 40 
reivindicaciones. 

Una realización preferida de la invención se describe detalladamente a continuación haciendo referencia al dibujo 
adjunto. 

En el dibujo 

La Fig. 1 muestra una vista lateral de un aparato de perforación que incluye un portabrocas de acuerdo con la 45 
invención. 

La Fig. 2 muestra, a mayor escala, una vista fraccionada del aparato de perforación de la Fig. 1. 

El aparato de perforación ilustrado en los dibujos comprende un motor de rotación 10, una unidad portabrocas 11 
que incluye una carcasa 12 y un portabrocas tubular 14, un mecanismo accionador de rotación del portabrocas 15, 
un mecanismo accionador de avance del portabrocas 16 y una transmisión de potencia 17 que conecta el motor 10 50 
con el mecanismo accionador de rotación 15 y con el mecanismo accionador de avance 16. El mecanismo 
accionador de rotación 15 incluye un manguito accionador de rotación 21 que rodea al portabrocas 14 y que está 
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unido axialmente a la carcasa 12. El mecanismo accionador de avance 16 comprende un manguito accionador de 
avance giratorio 22 que también rodea al portabrocas 14 y que está unido axialmente a la carcasa 12. 

El manguito accionador de rotación 21 está provisto de proyecciones internas (no mostradas) y el portabrocas 14 
está provisto de un par de chaveteros 20 que se extienden axialmente, en el que las proyecciones están destinadas 
a cooperar con los chaveteros 20 para transferir un par de torsión accionador de rotación al portabrocas 14 mientras 5 
permiten el movimiento axial del último. Además, el portabrocas 14 está provisto de una rosca de tornillo externa 26 
para cooperar con una rosca interna 27 del manguito accionador de avance 22 para ejercer fuerzas axiales en el 
portabrocas 14 cuando este gire. 

Este tipo de disposición accionadora de avance y de rotación del portabrocas es muy conocido y se ha descrito 
previamente en la Patente de Estados Unidos Nº 4.591.299 mencionada anteriormente así como en la Patente de 10 
Estados Unidos Nº 5.351.797. Por consiguiente, esta disposición accionadora del rotor no se describe 
detalladamente. 

El manguito accionador de avance 22 y el manguito accionador de rotación 21 están soportados radialmente con 
respecto a la carcasa 12 mediante cojinetes 30, 31, 32 de tipo aguja que no pueden transferir ninguna fuerza axial 
entre los manguitos 22, 21 y la carcasa 12. Por el contrario, el manguito accionador de avance 22 está soportado 15 
axialmente con respecto a la carcasa 12 mediante un cojinete de empuje 34 que está situado entre el extremo 
trasero del manguito accionador de avance 22 y una pared 35 del extremo trasero de la carcasa 12. Entre el cojinete 
de empuje 34 y esta pared trasera 35 se proporciona un dispositivo de detección de fuerza axial en forma de una 
celda de carga 36 que está dispuesta para suministrar señales eléctricas en respuesta a las fuerzas axiales que se 
aplican en el portabrocas 14 mediante el manguito accionador de avance 22. Estas señales se reciben y tratan por 20 
una unidad de control y seguimiento no ilustrada de la operación de perforación que está conectada al motor 
accionador 10. 

En esta realización de la invención, los cojinetes 30, 31 y 32 son de tipo aguja, que es un tipo adecuado de cojinete. 
Alternativamente, podrían usarse otros tipos de cojinetes de rodamiento o incluso cojinetes planos. Lo importante es 
que no transfieran ninguna carga axial desde la carcasa 12 al portabrocas 14. 25 

Una ventaja significativa obtenida mediante la disposición de los cojinetes y el dispositivo de indicación de la fuerza 
axial de acuerdo con la invención es que se obtiene una indicación verdadera de la fuerza axial que se aplica 
realmente en el portabrocas 14 sin que ejerza ninguna influencia de que se produzca un mal funcionamiento en la 
transmisión de potencia entre el motor y el mecanismo accionador de avance 16. 

El soporte radial del cojinete de aguja del manguito accionador de avance 22 también es ventajoso en cuanto a que 30 
la carga axial completa del portabrocas 14 se transfiere a la carcasa 12 mediante un solo cojinete de empuje 34 y en 
que puede usarse solo un dispositivo de detección de carga axial. Esto simplifica el tratamiento de la señal en la 
unidad de control y seguimiento de la operación de perforación. 

Otra ventaja obtenida de la invención es que permite una dimensión de salida estrecha de la unidad portabrocas 11 
porque la disposición del cojinete de aguja es muy compacta. Una unidad de perforación más estrecha proporciona 35 
una accesibilidad mejorada de la unidad de perforación en diferentes aplicaciones. 

Debe mencionarse que las realizaciones de la invención no están limitadas al ejemplo descrito sino que pueden 
modificarse libremente dentro del alcance de las reivindicaciones. Por ejemplo, la celda de carga 36 de detección de 
fuerza axial puede ser de cualquier tipo adecuado. Uno de dichos tipos es un elemento piezoeléctrico. 

40 
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REIVINDICACIONES 

1. Unidad portabrocas que comprende una carcasa (12), un portabrocas (14) giratorio y desplazable 
longitudinalmente con respecto a la carcasa (12) y conectado a un motor accionador (10), en la que el portabrocas 
(14) está provisto de chaveteros (20) que se extienden axialmente para cooperar con proyecciones internas de un 
manguito accionador de rotación (21) que rodea el portabrocas (14) y una rosca de tornillo (26) para cooperar con 5 
una rosca interna (27) de un manguito accionador de avance (22) que rodea el portabrocas (14) y cojinetes (30-32-
34) para el soporte radial y axial del portabrocas (14) con respecto a la carcasa (12), caracterizado por que dichos 
cojinetes (30-32-34) comprenden 

• uno o más cojinetes radiales (30-32) para transferir fuerzas radiales solo entre la carcasa (12) y el manguito 
accionador de avance (22), 10 

• un solo cojinete de empuje (34) para transferir fuerzas axiales solo entre la carcasa (12) y el manguito 
accionador de avance (22), en el que 

• un dispositivo de detección de fuerza axial (36) está asociado con dicho cojinete de empuje (34) y está 
dispuesto para suministrar señales eléctricas sensibles a la fuerza axial. 

2. Unidad portabrocas de acuerdo con la reivindicación 1, en la que dichos cojinetes radiales (30-32), dicho cojinete 15 
de empuje (34) y dicho dispositivo de detección de fuerza axial (36) están dispuestos entre el manguito accionador 
de avance (22) y la carcasa (12). 

3. Unidad de perforación de acuerdo con la reivindicación 1 o 2, en la que dichos cojinetes radiales (30-32) 
comprenden cojinetes de aguja. 

4. Unidad de perforación de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1-3, en la que el motor accionador 20 
(10) es un motor neumático.  
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