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DESCRIPCION
Dispositivo de manipulacion de herramientas para maquinas herramientas

La invencién se refiere a un dispositivo de manipulacién de herramientas para maquinas herramientas del tipo
indicado en el preambulo de la reivindicacién 1 de la patente.

Se conoce a partir del documento EP 1 754 565 A1 un dispositivo de manipulacion de herramientas de este tipo para
un centro de mecanizacion de control numérico CNC, que presenta una base que se puede fijar en el bastidor de la
magquina, en cuya base esta fijado un motor de accionamiento para la activacion del cambiador de herramientas.
Todos los movimientos del cambiador de herramientas que presenta unas pinzas dobles son activados desde este
motor de accionamiento, que esta realizado como servo motor o motor paso a paso. En la base estacionaria y fija en
la maquina esta dispuesto en una primera guia lineal un carro inferior de forma desplazable en la direccion-X de las
coordenadas. Este carro inferior lleva una segunda guia lineal, que se extiende paralelamente a la primera guia
lineal y presenta un carro superior, en el que esta fijado el soporte de las pinzas dobles. A través de la disposicion
telescopica de la primera y de la segunda guia lineal se incrementa esencialmente el alcance para los movimientos
de marcha horizontal del cambiador de herramientas. En virtud de la disposicidon del motor de accionamiento comun
en la base fija en la maquina se complica la transmision de la energia de accionamiento, en particular sobre la
segunda guia lineal y sobre el cambiador de herramientas, con lo que resulta una construccion general propensa a
averias.

Se conoce a partir del documento DE 10 2008 059 422 un dispositivo de manipulacion de herramientas para
maquinas herramientas, que presenta un cambiador de herramientas con unas pinzas dobles de herramientas
giratorias, que estan montadas en el extremo de una columna de soporte que se puede subir y bajar asi como
giratoria alrededor de un eje longitudinal. Para la generacion de los movimientos de subida y giratorios de las pinza
dobles de herramientas sirve un engranaje de levas mecanicas, que presenta un unico motor de accionamiento, un
tambor de levas y un engranaje intermedio. Sobre el lado frontal superior del tambor de levas esta fijado un
dispositivo de arrastre para el accionamiento giratorio de las pinzas dobles de herramientas. Para el movimiento de
subida de las pinzas dobles de herramientas, en la pared circunferencial del tambor de levas esta elaborada una
leva de subida. La columna de soporte de las pinzas dobles de herramientas, el tambor de pinzas y el engranaje
intermedio estan alojados en un carro del tipo de carcasa, que es desplazable por medio de un mecanismo de
husillo de motor sobre una base. Puesto que los ejes del tambor de levas, de la rueda de malta, del engranaje
intermedio y también de la columna de soporte estan dispuestos paralelos unos detras de los otros, el carro tiene
una anchura reducida, de manera que solamente ocupa un espacio reducido correspondiente. Sin embargo, este
dispositivo de manipulacion conocido es técnicamente costoso, por ejemplo, debido al engranaje intermedio
necesario con accionamiento de cruz de malta y debido al ciclo de movimiento vertical asi como giratorio de las
pinzas dobles, estando limitado un recorrido de desplazamiento maximo posible.

El cometido de la invencioén es crear un dispositivo de manipulacién de herramientas para maquinas herramientas,
que esta concebido técnicamente sencillo y posibilita ademas de una necesidad reducida de espacio, recorridos de
desplazamiento suficientemente largos para el cambiador de herramientas.

Este cometido se soluciona de acuerdo con la invencion por medio de las caracteristicas de la reivindicacion 1, con
lo que se consigue un movimiento general telescopico del cambiador de herramientas entre la posicion de
transferencia en el almacén de herramientas y la posicién de sustitucion en el husillo de trabajo.

Una ventaja especial de la invencién reside en que no es necesario un aparato de manipulaciéon adicional utilizado,
en general, en el estado de la técnica, que toma las herramientas individuales desde el almacén y las transfiere a un
cambiador de herramientas posicionado de forma correspondiente, de manera que se aceleran los ciclos de
funcionamiento y se simplifica la tecnologia. A través de la alineacion coaxial y la movilidad con frecuencia
sincronizada de los dos carros se consigue un recorrido mas largo para el cambiador de herramientas, de manera
que se pueden cubrir distancias intermedias mas largas entre el almacén y la posiciéon de sustitucion del husillo de
trabajo sin la necesidad de un aparato de transferencia adicional. Esto se aplica especialmente para el caso de que
el recorrido maximo posible del carro inferior sea mas corto que el trayecto de transferencia necesario. El recorrido
maximo posible se prolonga a través del recorrido adicional del carro superior en una medida suficiente.

De acuerdo con la invencion, los dos mecanismos lineales para los movimientos de marcha de los dos carros son
mecanismos de husillo, que estan acoplados a través de dos transmisiones por correa con el Unico motor de
accionamiento, dispuesto entre los dos mecanismos de husillo.

De manera ventajosa, los husillos roscados de los dos mecanismos de husillo estan dispuestos paralelos entre si y
en diferentes posicione de altura en la construcciéon de soporte, lo que da como resultado una forma de construccion
especialmente estrecha y un tipo de accionamiento técnicamente sencillo. En este caso, de manera mas
conveniente, uno de los husillos roscados esta acoplado a través de su tuerca de husillo y el otro husillo roscado
esta acoplado a través del husillo propiamente dicho con el motor de accionamiento y, en concreto, de manera
conveniente por medio de correa trapezoidal o correa dentada sin fin. Se consigue una disposicién favorable para
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las dos transmisiones por correa con necesidades reducidas de espacio cuando el motor de accionamiento se
dispone en la construccién de soporte en una posicion de altura media entre los dos husillos roscados.

De acuerdo con otro ejemplo de realizacion preferido de la invencion, el carro inferior accionado por el mecanismo
de husillo inferior esta apoyado por medio de dos carriles de guia sobre una base mévil transversalmente. Sobre
este carro inferior estan montados dos carriles de guia alineados en su direccidon longitudinal, sobre los que es
desplazable el carro superior por medio del mecanismo de husillo superior junto con el cambiador de herramientas.

A continuacion se describe un ejemplo de realizacion de la invencion con la ayuda del dibujo en particular. En este
caso:

La figura 1 muestra una vista delantera esquematica de una maquina herramienta con cabezal fresador giratorio y
con una forma de realizacion del dispositivo de manipulacion de herramientas de acuerdo con la invencion.

La figura 2 muestra el dispositivo de manipulacion de herramientas en representacion esquematica en perspectiva.

La figura 3 muestra vistas esquematicas del dispositivo de manipulaciéon de herramientas en la posicion extrema
izquierda (a), en una posicion intermedia (b) y en la posicion extrema derecha (c).

En la figura 1 se representa de forma esquematica una maquina fresadora de control numérico NC, que contiene un
bastidor de maquina 1 y una unidad de procesamiento 2 desplazable en varios ejes de coordenadas. Esta unidad de
procesamiento 2 presenta en el ejemplo de realizacion representado un cabezal giratorio pivotable 3 relativamente
pesado, en el que un husillo de trabajo pivotable 4 esta alojado con motor de accionamiento incorporado. En la
posicion mostrada, el husillo de trabajo 4 esta alineado horizontalmente. Lateralmente junto a la maquina fresadora
esta previsto un almacén de herramientas 5, que esta configurado aqui como almacén vertical de cadenas con
porta-herramientas 6 y con una posicion de transferencia 7 para las herramientas individuales.

Sobre una infraestructura 8 es desplazable en carriles de guia 9 una base 10 en una direccion perpendicular al plano
del dibujo de la figura 1. Como se deduce a partir de la figura 2, esta base 10 posee dos paredes laterales paralelas
10a, 10b y una placa de fondo 10c continua. Sobre el lado superior de las dos paredes laterales 10a, 10b estan
fijados unos carriles de guia 11a, 11b. En el extremo delantero y trasero, respectivamente, de la placa de fondo 10c
esta montado fijamente, respectivamente, un caballete 12, 13, en el que esta dispuesta, respectivamente, una
disposicion de cojinete para un husillo roscado 15 horizontal y alineado paralelamente a los dos carriles de guia 11a,
11b. Sobre el husillo roscado 15 esta alojada una tuerca de husillo 16, que esta conectada fijamente a través de una
pestafia con una placa de soporte 17 vertical — aqui cuadrada -. A través de un movimiento giratorio del husillo
roscado 15 estacionario en direccion longitudinal se desplaza la tuerca de husillo 16 y con ella la placa de soporte 17
en la direccién longitudinal del husillo. En las figuras 1 y 2, la tuerca de husillo 16 y la placa de soporte 17 se
encuentran en su posicion extrema trasera — de acuerdo con la figura 3c — en la que se inserta una herramienta en
el husillo de trabajo 4.

La placa de soporte 17 esta conectada fijamente con una construccion de placas estable 20, que esta compuesta
por una pluralidad de placas verticales y horizontales de forma rigida. Las dos paredes laterales 21, 22 de esta
construccion de placas 20 estan apoyadas de forma desplazable sobre zapatas 24, 25 sobre los dos carriles de guia
11a, 11b de la base 10. Sobre una placa de soporte superior 27 estan montados dos largueros paralelos entre si con
carriles de guia 28, 29, sobre los que estan apoyadas de forma deslizante unas zapatas de guia 30. Los dos carriles
de guia 28, 29 estan alineados en la misma direccion que los dos carriles de guia inferiores 11a, 11b. Sobre los dos
carriles de guia 28, 29 esta apoyado, sobre las zapatas de guia 30 un carro superior 31 en la direccién longitudinal
de los carriles, que esta realizado de la misma manera como construccion de placas de soporte y lleva sobre su
placa mas alta 32 un cambiador de herramientas 33.

Este cambiador de herramientas 33 posee una carcasa estrecha 34, en cuya parte superior esta alojado un tubo
telescopico 35 y es giratorio con motor alrededor del eje longitudinal. En el extremo libre de este tubo telescopico 35
se encuentran unas pinzas dobles 36.

En el ejemplo de realizacion descrito anteriormente, la construccion de placa inferior 20 forma un carro inferior y la
construccion de placa superior 31 forma un carro superior. Los dos carros 20 y 31 ejecutan movimientos de marcha
sincronizados comunes, como se explica a continuacién con la ayuda de las figuras 3a a 3c. Como unidad de
accionamiento comun para el carro inferior 20 y para el carro superior 31 sirve un motor eléctrico 40, que acciona a
través de un arbol de accionamiento comun dos correas de transmision sin fin 41, 42. La correa de transmision
superior 42 acciona a través de un disco 43 un husillo roscado superior 44, cuyo extremo delantero esta alojado en
un caballete 45. La tuerca roscada 46 de este mecanismo de husillo estd conectada fijamente con una placa de
soporte maciza 47, que esta fijada en la construccion de placa 31 que forma el carro superior.

La base 10, el carro inferior 20 y el carro superior 31 forman una construccién de soporte para las pinzas de
herramientas 36. El husillo roscado superior 44 es accionado por el motor 40 a través de la correa dentada o correa
motriz 42 y por el disco 43 fijado sobre el husillo. Puesto que sobre este husillo roscado superior 44 esta alojada de
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forma giratoria la tuerca de husillo 46, se desplaza la tuerca de husillo 44 en la direccion longitudinal del husillo 31
durante una rotacion del husillo roscado 44 en la direccion longitudinal del husillo.

El mecanismo de husillo inferior 15, 16 es accionado por el motor comun 40 a través de la correa de transmisioén sin
fin 41 en la tuerca 16. El accionamiento comun de los dos husillos roscados 15 y 44 rectificados por medio de un
solo motor 40 conduce a un tipo de construccion compacto a través de la supresién de un segundo equipo de
accionamiento y a una anchura mas reducida de la instalacion de manipulacion, lo que es especialmente importante
en las relaciones estrechas de espacio de centros complejos de mecanizacion.

Las figuras 3a a 3c muestran tres estados en el ciclo de movimiento del dispositivo de manipulacion de acuerdo con
la invencion durante la transferencia de una herramienta desde el almacén de herramientas hacia el husillo de
trabajo a través de las pinzas de herramientas 36. En la posicién extrema izquierda de la figura 3a se toma una
herramienta desde el almacén y en la posicion extrema derecha de la figura 3c se inserta esta herramienta —
después de una media vuelta de las pinzas de herramientas 36 — en el husillo de trabajo 4 del cabezal pivotable y
giratorio de la maquina. EI movimiento general de las pinzas de herramientas 36 se compone — como se muestra en
las figuras 3a a 3c — por un movimiento lineal del carro inferior 20 con el motor 40 montado alli y por un movimiento
lineal dirigido en la misma direccién del carro superior 31 con el cambiador de herramientas 33 montado encima.
Como se puede deducir a partir de las representaciones de las figuras 3a a 3c, en este ejemplo de realizacion, el
movimiento general del cambiador de herramientas 33 se realiza en un movimiento continuo y en concreto a través
de los movimientos individuales que se ejecutan de forma sincronizada de los dos carros 20 y 31.

En virtud de la masa grande de la unidad de procesamiento 3, 4 de esta maquina herramienta, los movimientos de
marcha rapidos con la finalidad del cambio de herramientas sobre trayectos mas largos solamente son posibles con
limitaciones. Por lo tanto, es mas favorable dejar que los movimientos de marcha necesarios sean realizados por el
cambiador de herramientas, puesto que deben moverse masas esencialmente mas reducidas. En la instalaciéon de
manipulacién de acuerdo con la invencioén, es necesario el movimiento compuesto por los movimientos individuales
del carro inferior y del carro superior, porque en la zona inferior de la maquina herramienta solamente esta presente
un trayecto limitado para un movimiento longitudinal libre del carro inferior. Esto se deduce por ejemplo de la figura
1, en la que el carro inferior 20 que se encuentra en su posicion extrema derecha se apoya en una pieza lateral
izquierda del bastidor de la maquina 1 y por este motivo no se puede mover mas hacia la derecha. En la figura 1, el
carro superior 31 con el cambiador de herramientas 33 se encuentra también en su posicion extrema derecha segun
la figura 3c. Para un cambio de herramientas es necesario que la unidad de procesamiento 3 se desplace un
trayecto relativamente corto en la figura 1 hacia la izquierda, de manera que se puede realizar un engrane de la
herramienta desde las pinzas de herramientas 36 hasta el husillo de trabajo 4. Puesto que el carro superior 31 se
desplaza en la misma direccion que el carro inferior, resulta un trayecto de marcha adicional en la zona superior de
la maquina, que es suficiente para una consecucion sin problemas de la posicién de sustitucion de las pinzas de
herramientas o bien del husillo de trabajo. El movimiento de desplazamiento sincronizado y en el mismo sentido de
los dos carros 20, 31 posibilita un cambio rapido de herramientas.
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REIVINDICACIONES
1.- Dispositivo de manipulacion de herramientas para maquinas herramientas con
- un almacén de herramientas (5), que presenta una posicion de transferencia (7) para las herramientas,

- un cambiador de herramientas (33) movil entre la posicion de transferencia y una posicion de sustitucion,
que presenta unas pinzas dobles giratorias (36), y

- una construccion de soporte (20, 31) desplazable sobre una base (10), sobre la que esta montado el
cambiador de herramientas (33),

- en el que la construccion de soporte presenta dos carros (20, 31) colocados superpuestos y desplazables
en el mismo sentido,

- en el que sobre cada uno e los dos carros (20, 31) esta montado, respectivamente, un mecanismo lineal
(15, 16; 44, 45) y lo dos mecanismos lineales (15, 16; 44, 45) estan accionados por un motor de
accionamiento comun (40),

caracterizado porque

- los dos mecanismos lineales (15, 16; 44, 45) estan constituidos, respectivamente, por un husillo roscado
(15; 44) y por una tuerca de husillo (16; 45),

- en el que la tuerca de husillo (16) del husillo roscado inferior (15) esta acoplada a través de una transmision
de correa inferior sin fin (41) y el husillo roscado superior (44) esta acoplado a través de una transmision de
correa superior sin fin (42) con el arbol de salida del motor de accionamiento comun (40).

2.- Dispositivo de manipulacién de herramientas de acuerdo con la reivindicacién 1, caracterizado porque el motor
de accionamiento (40) esta dispuesto en la construccion de soporte (20, 31) en una posiciéon de altura media entre
los dos husillos roscados (15; 44).

3.- Dispositivo de manipulacién de herramientas de acuerdo con la reivindicacion 2, caracterizado porque el motor
de accionamiento (40) estd montado fijamente en un espacio interior del carro inferior (20) realizado como
construccién de placas.

4.- Dispositivo de manipulacion de herramientas de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores,
caracterizado porque la construccion de soporte presenta un carro inferior (20) accionado por el mecanismo
roscado inferior (15, 16) y desplazable sobre dos carriles de guia (11a, 11b) de una base (10) y un carro superior
(31) desplazable sobre el carro inferior (20) sobre otros dos carriles de guia (28), sobre el que esta montado el
cambiador de herramientas (33) con las pinza dobles giratorias (36), en el que en el carro inferior (20) esta previsto
el motor de accionamiento comun (40) y en cada carro (20, 31) esta previsto, respectivamente, un mecanismo de
husillo (15, 16; 44, 45) accionado por un motor de accionamiento comun (40).

5.- Dispositivo de manipulacién de herramientas de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores,
caracterizado porque un tubo de soporte telescopico (35) del cambiador de herramientas (33) alojado de forma
giratoria en una carcasa estrecha (34) esta dispuesto perpendicularmente a la alineacion e los mecanismos de
husillo (15, 16; 44, 45).
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