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DESCRIPCION
Dispositivo de actuacion

La presente invencidn se refiere a un dispositivo de actuacion para el movimiento lineal de un accionamiento de
arrastre de actuacion a lo largo de un eje de movimiento de acuerdo con el preambulo de la reivindicacion
independiente 1 de la patente. Un dispositivo de actuacion de este tipo se publica, por ejemplo, en el documento US-
A-4208879. La invencion se refiere también a una utilizacién del dispositivo de actuacion.

Durante la transformacién de un producto de transformaciéon en una instalaciéon de transformacion existe con
frecuencia la necesidad de apoyar el producto de transformacion, por una parte, durante el proceso de
transformacion contra movimiento o también frenar de manera controlada un desplazamiento condicionado por el
proceso del producto de transformacion y, por otra parte, expulsar el producto de transformacién transformado
acabado desde una matriz de transformacién. En este caso, son necesarias, en parte, fuerzas de apoyo o bien de
eyeccion relativamente altas. Por otra parte, al menos la eyeccion del producto transformado debe realizarse a gran
velocidad para garantizar un ciclo alto de la maquina de la instalacion de transformacion.

En el documento WO 2010/118799 A1 se describe un dispositivo de eyeccion para piezas transformadas desde una
matriz de transformacion de una instalacion de transformacion. El dispositivo de eyeccion comprende dos unidades
de accionamiento acopladas, una de las cuales aplica la fuerza de liberacion mas elevada necesaria para la
liberacién de las piezas transformadas fuera de la matriz de transformacién, mientras que la otra lleva a cabo el
movimiento de eyeccion propiamente dicho con fuerza de eyeccion mas reducida, pero a velocidad esencialmente
mas elevada,. La unidad de accionamiento competente para la aplicacion de la fuerza de liberacion comprende en
una forma de realizacién un cilindro hidraulico, en el que esta alojado un pistdon desplazable con carrera
estrechamente limitada. El piston impulsa un pasador de eyeccion en forma de barra, que desprende en este caso la
pieza transformada desde la matriz de transformacion. La unidad de accionamiento para el movimiento de eyeccion
propiamente dicho comprende un accionamiento de motor eléctrico, que mueve en adelante el pasador de eyeccion,
de manera que entonces la pieza moldeada es eyectada totalmente fuera de la matriz de transformacion. La carrera
de esta unidad de accionamiento es esencialmente mayor que la carrera del piston de la unidad de accionamiento
hidraulico. El accionamiento de motor eléctrico puede ser un accionamiento directo de motor lineal o un servomotor,
que esta conectado, por ejemplo, a través de una conexién de pifidén y cremallera con el pasador de eyeccion.

Este dispositivo de eyeccidon conocido no es adecuado para apoyar una pieza de transformacion en la matriz de
transformacion durante el proceso de transformacion o se frenar de manera controlada el desplazamiento
condicionado por el proceso de la pieza transformada durante el proceso de transformacion.

Por lo tanto, la presente invencion tiene el cometido de preparar un dispositivo de actuacion del tipo mencionado al
principio, que es adecuado tanto para el movimiento de un objeto como también para el apoyo de un objeto contra
movimientos de desviacion no deseados en el caso de actuacién de una fuerza exterior asi como también para el
frenado controlado de un objeto durante su desplazamiento en virtud de una actuacion de fuerza exterior.

Este cometido se soluciona por medio del dispositivo de actuacién de acuerdo con la invencién, como se define en la
reivindicacion independiente 1 de la patente. Variantes de realizacion especialmente ventajosas de la invencion se
deducen a partir de las reivindicaciones dependientes de la patente. Las utilizaciones preferidas del dispositivo de
actuacion son objeto de las reivindicaciones de utilizacion 11 a 14.

Lo esencial de la invencion consiste en lo siguiente: un dispositivo de actuacion para el movimiento lineal de un
accionamiento de arrastre de actuador a lo largo de un eje de movimiento comprende una primera unidad de
accionamiento y una segunda unidad de accionamiento. La primera unidad de accionamiento presenta una primera
camara de pistén y un primer piston alojado de forma desplazable lineal en ésta asi como primeros medios
hidraulicos para el desplazamiento del primer pistdn en la primera camara de pistdon. La segunda unidad de
accionamiento presenta el accionamiento de arrastre del actuador que es movil linealmente a lo largo del eje del
movimiento, que se puede acoplar con el primer piston de la primera unidad de accionamiento para empuje, de
manera que a través del movimiento del primer pistén en una direccién de extension, se mueve el accionamiento de
arrastre del actuador de la misma manera en la direccion de extension. La segunda unidad de accionamiento
presente en este caso una segunda camara de pistén conectada fija contra movimiento con la primera camara de
pistdon y un segundo piston alojado de forma desplazable lineal en ésta asi como segundos medios hidraulicos o
neumaticos para la regulacion del segundo piston en la segunda camara de piston. El segundo piston esta
conectado fijo contra movimiento con el accionamiento de arrastre del actuador, de manera que a través del
movimiento del segundo pistdon en la direccion de extension, el accionamiento de arrastre del actuador es extensible
fuera de la segunda camara de piston y a través del movimiento del segundo pistdn en una direccion de entrada
opuesta a la direccion de extension, el accionamiento de arrastre del actuador se puede insertar en la segunda
camara de piston. El dispositivo de actuaciéon presenta una instalacion de medicién de la posicién para la deteccién
de las posiciones del primer pistén y del segundo pistdon con relacion a una posicién de referencia fija en el
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dispositivo para el movimiento regulado en la posicién del accionamiento de arrastre del actuador.

A través de la configuracion de la segunda unidad de accionamiento como accionamiento de pistén hidraulico o
neumatico, el dispositivo de actuacion no sélo es adecuado para el movimiento, sino también para el apoyo y
frenado de un objeto.

A través de la configuracion de la segunda unidad de accionamiento como accionamiento de pistén hidraulico o
neumatico, el dispositivo de actuacion no sélo es adecuado para el movimiento, sino también para el apoyo y
frenado de un objeto. La instalaciéon de medicion de la posicion para la deteccion de las posiciones del primer piston
y del segundo pistdon con relacion a una posicion de referencia fija en el dispositivo hace posible mover el
accionamiento de arrastre del actuador de manera regulada en la posicion.

De manera mas ventajosa, la primera unidad de accionamiento esta configurada para generar una fuerza de empuje
mas elevada que la segunda unidad de accionamiento. A la inversa, es ventajoso que la segunda unidad de
accionamiento esté configurada para acelerar y mover el segundo piston mas rapidamente que la primera unidad de
accionamiento mueve el primer piston. De esta manera, se pueden combinar 6ptimamente una fuerza de empuje
alta y un movimiento de avance rapido.

De manera mas ventajosa, el dispositivo de actuacion presenta sensores de presion para la deteccion de las
presiones, que predominan en la primera camara de piston y en la segunda camara de piston, desde el medio
hidraulico o bien neumatico que se encuentra en la primera camara de piston y en la segunda camara de piston.
Esto hace posible mover el accionamiento de arrastre del actuador de manera regulada en la presién o bien
regulada en la fuerza.

De manera mas conveniente, el dispositivo de actuacion comprende en este caso una instalacion de control, que
colabora con la instalacion de medicion de la posicion y con los sensores de presion, para el movimiento controlado
en la posicion y en la fuerza del primer piston y del segundo piston.

De manera preferida, en este caso, el dispositivo de actuacion presenta servo valvulas que pueden ser activadas por
la instalacion de control, configuradas de una manera mas ventajosa para el trabajo continuo para la entrada y salida
de medio hidraulico o bien neumatico en la primera y en la segunda o bien desde la primera y la segunda camaras
de pistén. Por medio de las servo valvulas se puede controlar el movimiento del accionamiento de arrastre del
actuador de una manera precisa y continua.

Alternativamente, el dispositivo de actuacion presenta unas bombas reguladas en el ndmero de revoluciones,
controlables por la instalacion de control, para la entrada y salida de medio hidraulico o bien neumatico en la primera
y segunda o bien desde la primera y segunda camaras de piston.

De manera mas ventajosa, la primera unidad de accionamiento comprende un acumulador de burbujas o bien de
membrana para la recuperacion del primer pistdn en la direccién de entrada. En una forma de realizacién alternativa
ventajosa, la primera unidad de accionamiento comprende un acumulador de gas para la recuperacion del primer
piston en la direccion de entrada. Esto posibilita recuperar el primer pistén con gasto reducido.

De manera mas conveniente, con el primer piston esta conectado fijo contra movimiento un 6rgano de choque, a
través del cual se puede desplazar el segundo piston desde el primer pistdn en la direccion de extension.

De acuerdo con otro aspecto de la invencion, el dispositivo de actuacién se utiliza para la aplicaciéon de una fuerza
dirigida sobre un producto a transformar en una instalacion de transformacion.

En una utilizacion ventajosa, el producto a transformar es eyectado por el dispositivo de actuacion fuera de una
matriz de transformacion. En otra utilizacion ventajosa, el producto a transformar es apoyado durante un proceso de
transformacion por el dispositivo de actuacion contra una actuacion de fuerza exterior. En otra utilizacion ventajosa,
se frena de manera controlada un desplazamiento del producto a transformar, provocado por una actuacion de
fuerza exterior, por el dispositivo de actuacion.

A continuacién se describe en detalle el dispositivo de actuacion de acuerdo con la invenciéon con referencia a los
dibujos adjuntos con la ayuda de ejemplos de realizacion y de aplicacion. En este caso:

La figura 1 muestra una representacion esquematica de un ejemplo de realizacion de un dispositivo de actuacion de
acuerdo con la invencion.

La figura 2 muestra un diagrama de bloques de una instalacion de control del dispositivo de actuacion de la figura 1.

La figura 3 muestra una representacion esquematica del dispositivo de actuacion de la figura 1 en el contexto de una
3
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instalacion de transformacion.

Las figuras 4 a 9 muestran el dispositivo de actuacion de la figura 1 en diferentes fases en un primer caso de
aplicacién asi como un diagrama correspondiente de fuerza-recorrido-tiempo.

Las figuras 10 a 17 muestran un ciclo esquematico del procedimiento de un segundo caso de aplicacion durante la
perforacion/separacion de una pieza transformada en una instalacién de transformacion.

Las figuras 18 a 22 muestran el dispositivo de actuacion de la figura 1 en diferentes fases en el segundo caso de
aplicacion durante la perforacion/separacion de una pieza transformada asi como un diagrama correspondiente de
fuerza-recorrido-tiempo.

Las figuras 23 a 28 muestran un ciclo esquematico del procedimiento de un tercer caso de aplicacion durante la
desoxidacion y la transformacion de una pieza transformada en una instalacion de transformacion.

Las figuras 29 a 34 muestran el dispositivo de actuacion de la figura 1 en diferentes fases en el tercer caso de
aplicacion durante la desoxidacion y la transformacion de una pieza transformada asi como un diagrama
correspondiente de fuerza-recorrido-tiempo; y

Las figuras 35 a 36 muestran de forma esquematica en cada caso una variante de detalle del dispositivo de
actuacion.

Para la descripcion siguiente se aplica la siguiente consideracion: si se indican en una figura unos signos de
referencia con objeto de aclarar el dibujo, pero no se mencionan en la parte de la descripcion inmediatamente
correspondiente, entonces se remite a su explicacion en partes anteriores o siguientes de la descripcion. A la
inversa, para evitar una sobrecarga del dibujo para la comprension inmediata no en todas las figuras se indican
signos de referencia menos relevantes. A tal fin, se remite en cada caso a las figuras restantes.

El ejemplo de realizacion representado en las figuras 1 3 con sus partes funcionales mas esenciales del dispositivo
de actuacion de acuerdo con la invencion comprende una primera unidad de accionamiento 10 y una segunda
unidad de accionamiento 20. La primera unidad de accionamiento 10 comprende una camara de piston 11 por
ejemplo cilindrica con un primer piston 12 alojado de forma desplazable linealmente en ésta. La segunda unidad de
accionamiento 20 comprende una camara de pistén 21 por ejemplo cilindrica con un segundo pistéon 22 alojado
desplazable linealmente en ésta. Las dos camaras de piston 11 y 21 estan dispuestas una detras de la otra
alineadas con respecto a un eje de movimiento A y estan conectadas entre si de manera fija contra movimiento.

La primera camara de pistén 11 esta conectada a través de dos conductos 15a y 15b con primeros medios
hidraulicos, que comprenden una fuente hidraulica simbolizada sélo por un conducto 16, dos acumuladores
hidraulicos 17a y17b, una primera servo valvula de 4 pasos 18 configurada para trabajo continuo y un depdsito
colector 19. Como se explicara todavia mas adelante, de los cuatro pasos de la servo valvula 18 sélo se utilizan tres
pasos, de manera que la primera servo valvula 18 puede estar configurada también como valvula de 3 pasos. Los
dos conductos 15a y 15b desembocan en la zona de los dos extremos longitudinales de la primera camara de piston
11 en ésta. El conducto 15a conduce hacia la primera servo valvula 18. A través del conducto 15b, el acumulador
hidraulico (acumulador de burbujas o acumulador de membrana) 17b esta conectado en la primera camara de piston
11. Sobre el lado del conducto 15a, la presion de funcionamiento de los primeros medios hidraulicos llega hasta
aproximadamente 350 bares (circuito de alta presion). Sobre el lado del conducto 15b, la presion de funcionamiento
es esencialmente mas reducida. El acumulador hidraulico 17b esta configurado, por lo tanto, como acumulador de
baja presion. Sobre el lado del conducto 15b, en lugar de un medio hidraulico se puede emplear también un medio
de presion neumatica, de manera que entonces en lugar del acumulador hidraulico 17b estaria previsto un
acumulador de gas. Esto es ventajoso cuando un acumulador de burbujas o acumulador de membrana hidraulico
para la utilizacion respectiva del dispositivo de actuacién no presenta tiempos de reaccién suficientemente cortos.

Con el segundo piston 22 esta conectado9 de manera fija para movimiento un érgano de choque 23 en forma de
barra, que esta conducido hermético a través de una pared frontal 21a de la segunda camara de piston 21y a través
de una pared frontal 11a adyacente de la primera camara de pistén 11 y penetra en la primera camara de piston 11.
En el lado del segundo piston 22, que esta opuesto al 6rgano de choque 23, en este pistdn esta instalado fijo contra
movimiento un accionamiento de arrastre del actuador 24 en forma de barra. El accionamiento de arrastre del
actuador 24 esta conducido hermético a través de una pared frontal 21b opuesta a la pared frontal 21a de la
segunda camara de piston 21 y se proyecta (en el estado insertado mostrado) un poco fuera de la segunda camara
de piston 21. Los dos pistones 12 y 22 asi como el érgano de choque 23 y el accionamiento de arrastre del actuador
24 estan alineados (coaxiales) a nivel con respecto al eje de movimiento A.

La segunda camara de piston 21 esta conectada a través de dos conductos 25a y 25b con segundos medios
hidraulicos, que comprenden una fuente hidraulica simbolizada sélo a través del conducto 26, un acumulador
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hidraulico 27, una segunda servo valvula de 4 pasos 28 configurada para trabajo continuo y un depésito colector 29.
Los dos conductos 25a y 25b desembocan en la zona de los dos extremos longitudinales de la segunda camara de
piston 21 en ésta. La presion de funcionamiento de los segundos medios hidraulicos es hasta aproximadamente 150
bares (circuito de baja presion). En lugar de los segundos medios hidraulicos podrian estar previstos también medios
neumaticos, de manera que entonces de acuerdo con el sentido en lugar de la fuente hidraulica se emplearia una
fuente neumatica y en lugar del acumulador hidraulico se emplearia un acumulador de gas.

En la primera camara de pistdon 11 estan conectados dos sensores de presion 31 y 32, que detectan las presiones
de un medio hidraulico que se encuentra en la primera camara de pistéon 11 sobre cada lado del primer piston 12. De
la misma manera, en la segunda camara de piston 21 estan conectados dos sensores de presion 33 y 34, que
detectan las presiones de un medio hidraulico o bien neumatico que se encuentra en la segunda camara de pistén
21 sobre cada lado del segundo piston 22.

El dispositivo de actuacion presenta, ademas, una instalacion de medicion de la posicién 40, que detecta las
posiciones del primer pistén 12 y del segundo pistdn 22 con relacién a una posicion de referencia fija en el
dispositivo. La instalacion de medicion de la posicion 40 que trabaja magnéticamente comprende una barra sensora
41, imanes de posicion 42 y 43 y una electronica de medicion 44. Los imanes de posicion 42 estan dispuestos fijos
contra movimiento en el primer piston 12. Los imanes de posicion 43 estan dispuestos en el extremo libre del 6rgano
de choque 23 y estan conectados con éste de manera fija contra movimiento. Puesto que el 6rgano de choque 23,
por su parte, esta conectada de forma fija contra movimiento con el segundo piston 22, la posicion del segundo
piston 22 resulta inmediatamente a partir de la posicion del érgano de choque 23. La barra sensora fija 41 esta
dispuesta axialmente y penetra a través del primer piston 12 en el interior del extremo libre del 6rgano de choque 23.
En el caso de un movimiento del primero o segundo piston 12 y 22, respectivamente, los imanes de posicién 32 y 43
generan sefales correspondientes en la barra sensora 41, a partir de las cuales la electronica de medicion 44 forma
informaciones de la posicién o del recorrido.

El segundo piston 22 de la segunda unidad de accionamiento 20 se puede mover a través de la impulsion con medio
hidraulico que esta bajo presién a través del conducto 25a a lo largo del eje de movimiento A en la direccion de la
flecha P1 (direccion de extension) y a través de la impulsion con medio hidraulico que esta bajo presion a través del
conducto 25b en la direccion de la flecha P2 (direccion de insercion). En este caso, el érgano de choque 23 se
mueve al mismo tiempo de manera correspondiente y el accionamiento de arrastre del actuador 24 es expulsado
fuera de la segunda camara de piston 21 o bien es introducido de nuevo en ésta.

El primer pistén 12 de la primera unidad de accionamiento 10 se puede mover a través de la impulsién con medio
hidraulico que esta bajo presion a través del conducto 15a a lo largo del eje de movimiento A en la direccion de la
flecha P1 (direccion de extension). El movimiento de retorno del primer pistén 12 en la direccion de la flecha P2
(direcciéon de insercion) se realiza a través de la impulsiéon del primer pistén 12 con medio hidraulico desde el
acumulador hidraulico 17b a través del conducto 15b. El segundo piston 22 esta acoplado con el primer piston 12 a
través del 6rgano de choque 23 soélo para empuje. Esto significa que el primer piston 12 puede arrastrar sélo durante
su movimiento en la direccion de extension el segundo pistén 22 y, por lo tanto, el accionamiento de arrastre del
actuador 24 en la direccion de extension. El acopla miento de los dos pistones 12 y 22 para empuje solo esta activo,
naturalmente, cuando los dos pistones se encuentran en aquellas posiciones en las que el érgano de choque 23 se
apoya en el primer pistdn 12, como se representa esto en la figura 1. En virtud del acoplamiento descrito de las dos
unidades de accionamiento 10 y 20 o bien sus pistones 12 y 22, se puede mover o bien extender el accionamiento
de arrastre del actuador 24 (segun la posicion de los dos pistones) por ambas unidades de accionamiento 10 y 20 en
la direccion de la flecha P1. A este respecto esto se explica con mas detalle todavia mas adelante con la ayuda de
ejemplos de aplicacion tipicos.

El movimiento o bien el desplazamiento del primer pistén 12 y del segundo pistén 22 a lo largo del eje de movimiento
A se pueden realizar a través de la regulacion correspondiente de las servo valvulas 18 y 28 con la ayuda de
sensores de presion 31-34 de manera controlada en la presiéon o bien en la fuerza (la presion y la fuerza a través de
las superficies de piston activas son proporcionales) y con la ayuda de la instalacién de medicion de la posicion 40
de manera controlada en la posicion. Como se representa en la figura 2 de forma esquematica en bloques, el
dispositivo de actuacion presenta para esta finalidad una instalacion de control 50, que colabora con la instalacion de
medicion de la posicién 40 y con los sensores de presion 31-34 y esta configurada a través de la activacion
correspondiente de las dos servo valvulas 18 y 28 para el movimiento controlado en la posicion y en la fuerza del
primer piston 12 y del segundo piston 22 y, por lo tanto, del accionamiento de arrastre del actuador 24. La instalacion
de control 50 comprende también una interfaz de mando 51, a través de la cual se pueden ajustar las fuerzas o bien
presiones y posiciones del piston o bien carreras del pistdn que son necesarias durante la aplicacion practica del
dispositivo de actuacion. En lugar o adicionalmente a los sensores de presion 31-34 se puede instalar en el
accionamiento de arrastre del actuador 24 también un sensor de fuerza, de manera que su sefial de fuerza se puede
utilizar para el control del movimiento de los pistones.

Las dos unidades de accionamiento 10 y 20 estan disefiadas de forma diferente. El primer piston 12 de la primera
5
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unidad de accionamiento 10 posee una superficie de pistdn activa esencialmente mayor frente al segundo piston 22
y se impulsa también con presion de funcionamiento mas elevada. De esta manera, la primera unidad de piston 10
puede generar frente a la segunda unidad de piston 20 unas fuerzas de empuje o bien de retencién o de frenado
esencialmente mas elevadas. Pero, a la inversa, el movimiento del primer pistdn requiere una corriente volumétrica
esencialmente mayor y, por lo tanto, mas lenta. El segundo pistén 22 de la segunda unidad de accionamiento 20
presenta una superficie (del anillo) del piston activa relativamente reducida. De esta manera, la segunda unidad de
accionamiento 20 puede generar solo fuerzas de empuje o bien de retencién o de frenado relativamente reducidas.
Pero, por otra parte, el segundo piston 22 se puede acelerar y mover de manera relativamente rapida con una
corriente volumétrica pequefia. La combinacion de las dos unidades de accionamiento 10 y 20 permite en cierta
medida la separacion de fuerza y movimiento. Posibilita la generacion de fuerzas de empuje muy altas a velocidad
mas reducida y fuerzas de empuje menos elevadas a través de una carrera del pistébn mayor a velocidad mas
elevada. La combinacion de las dos unidades de accionamiento 10 y 20 garantiza una flexibilidad éptima con
respecto a las condiciones de aplicacion o bien la aplicabilidad del dispositivo de actuacion.

En la practica, la primera y la segunda camara de piston 11 y 21 estan configuradas con preferencia de forma
cilindrica hueca y el primero y el segundo pistén 12 y 22 estan configurados de forma cilindrica correspondiente. El
diametro interior de la primera camara de piston 11 tiene, por ejemplo, aproximadamente 80 mm, el de la segunda
camara de pistéon 21 tiene aproximadamente 50 mm. El diametro del érgano de choque 23 y el diametro del
accionamiento de arrastre del actuador 24 es en cada caso aproximadamente 40 mm. Con estas dimensiones, la
superficie activa del primer piston 12 es a ambos lados MM*402 mm? y la superficie activa (del anillo) del segundo
piston 22 es a ambos lados M1*(252 - 202) mm?.

El dispositivo de actuaciéon de acuerdo con la invencion es adecuado para aplicaciones, en las que un objeto debe
ser impulsado con una fuerza dirigida. La impulsién de fuerza puede servir, por ejemplo, para mover el objeto sobre
un trayecto determinado de manera controlada a lo largo de un eje de movimiento y en este caso superar una
resistencia que se opone al movimiento del objeto (fuerza de empuje). Un ejemplo de ello es la eyeccion de una
pieza transformada desde una matriz de transformacién de una instalacién de transformacién. La impulsién de
fuerza puede apoyar o bien retener fijamente un objeto durante la actuacion de una fuerza exterior opuesta (fuerza
de retencion). Un ejemplo de ello es el apoyo de una pieza bruta a transformar en una matriz de transformacion
durante la impulsién de la pieza bruta a través de una estampa de prensa. Ademas, el dispositivo de actuacion es
adecuado para frenar de manera controlada el movimiento del objeto provocado por una actuacion de fuerza exterior
opuesta (fuerza de frenado). Un ejemplo de ello es la insercion frenada de forma controlada de una pieza bruta en la
matriz de transformacion de una instalacion de transformacion. El movimiento, el apoyo y el frenado de un objeto se
pueden combinar también por medio del dispositivo de actuacion de acuerdo con la invencion y se pueden realizar
en secuencia discrecional. El dispositivo de actuacion de acuerdo con la invencion es muy especialmente adecuado
para el empleo en instalaciones de transformacion para el movimiento, apoyo y frenado de piezas transformadas.

Las funciones basicas (movimiento, apoyo, frenado) que se deducen a partir de la descripcién siguiente de casos de
aplicacion tipicos del dispositivo de actuacion se pueden ajustar individualmente o bien se pueden adaptar al caso
de aplicacioén respectivo. Las ventajas mas esenciales del dispositivo de actuaciéon de acuerdo con la invencion son
menor desgaste de los componentes mecanicos, ciclo de movimiento mas suave en la aplicacién en un proceso de
transformacion rapido, impulsién de fuerza segura, centrada, posibilidad de realizacion muy variable de las
posiciones en el proceso y alta seguridad a través del seguro contra sobrecarga del sistema hidraulico.

En la figura 3 se representa el dispositivo de actuacion en un caso de aplicacion practico, en el que el dispositivo de
actuacion esta embridada como un conjunto en un cuerpo de maquina 110 de una instalacion de transformacion
100. Los primeros y segundos medios hidraulicos estan agrupados aqui en el dibujo en un bloque hidraulico 60, de
manera que solo se pueden reconocer separados el acumulador hidraulico 17b, las dos servo valvulas 18 y 28 y los
dos conductos 25a y 25b.

El cuerpo de la maquina 110 de la instalaciéon de transformacién presenta un orificio de paspo 111, en el que penetra
el accionamiento de arrastre del actuador 24 del dispositivo de actuacién. En el lado del cuerpo de la maquina 110,
que esta opuesto al dispositivo de actuacién, esta fijada una matriz de transformacion 120, que presenta de la
misma manera un orificio de paso 121 y en la que se encuentra un producto transformado (pieza de trabajo
transformada) W. Entre el producto transformado W y el accionamiento de arrastre del actuador 24 se encuentra un
empujador de eyeccion 122. Durante el movimiento del segundo piston 22 en direccion al cuerpo de la maquina 110,
el accionamiento de arrastre del actuador 24 eyecta a través del empujador de eyeccidon 122 el producto
transformado o bien la pieza de trabajo transformada W fuera de la matriz 120.

En las figuras 4 a 9 se representa el dispositivo de actuacion en diferentes fases de funcionamiento en el caso de
una aplicaciéon como dispositivo de eyeccién para un producto transformado que ha sido transformado en una
instalacion de transformacion. El accionamiento de arrastre del actuador 24 acciona en este caso, como se
representa en la figura 3, un empujador de eyeccion 122, que eyecta, por su parte, el producto transformado W fuera
de la matriz de transformacion 120. La instalacion de transformacion con la matriz de transformacion y el producto
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transformado asi como el empujador de eyeccién no se representan en las figuras 4 a 9.

Para la eyeccion de un producto transformado en una matriz es necesaria en primer lugar una fuerza de liberacion
relativamente grande, para desprender el producto transformado desde la matriz, de manera que el producto
transformado se mueve a velocidad relativamente reducida solo de manera no esencial en la matriz. Para el
movimiento de eyeccion propiamente dicho siguiente se necesita entonces solo todavia una fuerza de eyeccion
esencialmente mas reducida, de manera que, sin embargo, el producto transformado (en funcién de sus
dimensiones) es eyectado sobre un trayecto mayor desde la matriz hasta por encima de su canto delantero. En
interés de un ciclo alto de la maquina o bien de un ciclo corto de la maquina de la instalacion de transformacion, la
eyeccion del producto transformado debe realizar con la aceleracion y velocidad mas altas posibles.

La figura 4 muestra el dispositivo de actuacion en posicion de partida, de manera que los dos pistones 12 'y 22y, por
lo tanto, el accionamiento de arrastre del actuador 24 estan conducidos a una posicion predeterminada, que
depende de la altura del producto transformado (en la direcciéon de eyeccion) y de la posicién del mismo en la matriz
(distancia con respecto al canto delantero dela matriz). La configuracion corresponde en este caso a la figura 3).

La figura 3 muestra el dispositivo de actuacion en una fase de liberacion. Ambos pistones 12 y 22 son extendidos en
este caso regulados en la posicién, de manera que se aplica la fuerza de liberacion desde la primera unidad de
accionamiento 10 o bien su pistdn 12. El 6rgano de empuje 23 se encuentra todavia apoyado en el primer pistén 12.
En el caso de extension del primer pistén 12 se desplaza el medio hidraulico delante del primer pistén 12 hasta el
acumulador hidraulico 17b. La liberacion del producto transformado desde la matriz se realiza de manera regulada
en la posicion con limitacion de la presidon maxima o bien de la fuerza maxima.

En la figura 6 se representa el dispositivo de actuacion en una fase de desplazamiento. Después de que el producto
transformado ha sido liberado de la matriz, lo que se puede reconocer en la caida de la presion o en la sefial de la
fuerza, si se aplica en el accionamiento de arrastre del actuador 24 un sensor de fuerza correspondiente, el segundo
piston 22 se extiende de manera regulada en la posicion, de tal forma que el accionamiento de arrastre del actuador
24 eyecta el producto transformado fuera de la matriz de transformacién (hasta que se coloca delante del canto
delantero de la matriz). Este es el movimiento de eyeccién propiamente dicho, que se puede realizar muy
rapidamente por medio de la segunda unidad de accionamiento 20. El primer pistdon 12 es retornado entretanto
regulado en la posicién por la presion del acumulador hidraulico 17b a su posicién de partida. La servo valvula 18 se
abre en este caso regulada hacia el depdsito colector 19. De manera alternativa, el primer piston 21 puede ser
retornado también en el caso de un retorno posterior (direccion de insercion) del segundo pistén 22 por éste sobre el
organo de empuje 23.

La figura 7 muestra el dispositivo de actuacion en una fase de retencion. El primer piston 12 se encuentra en su
posicion de partida, el segundo pistéon 22 y el accionamiento de arrastre del actuador 24 estan extendidos hasta el
punto de que el producto transformado se encuentra delante del canto delantero de la matriz de transformacion y se
puede descargare desde alli por el sistema de transporte de la instalacion de transformacion.

En el ciclo siguiente de la maquina de la instalacion de transformacién se posiciona un producto nuevo a transformar
(pieza bruta a transformar) delante de la matriz de transformacion y se inserta, por ejemplo, por medio de una
estampa de prensa impulsada con fuerza de manera correspondiente en la matriz de transformacion. De esta
manera, el accionamiento de arrastre del actuador 24 es presionado por la pieza bruta (a través del empujador de
eyeccion) en la direccion de entrada P2. El dispositivo de actuacion se encuentra ahora en una fase de frenado
representada en la figura 8, en la que la regulacion del movimiento del segundo pistdn 22 cambia de la regulacion de
la posicién a la regulacion de fuerza con supervision de la posicion y al movimiento de insercion de la pieza bruta se
opone una fuerza de frenado controlada, es decir, que se frena. El segundo piston 22 es introducido en este caso
durante la insercion de la pieza bruta de manera regulada en la fuerza con supervision de la posicion hasta su
posicidon de salida segun la figura 4. La fuerza de frenado es relativamente reducida y en cualquier caso se ajusta
suficientemente pequeia para no provoca una deformacioén de la pieza bruta.

La pieza bruta es transformada entonces en la matriz de transformacién por la estampa de prensa de la instalacion
de transformacion en la forma deseada.

La figura 9 ilustra la fuerza de empuje que aparece durante un ciclo de eyeccion del dispositivo de actuacion, que
debe aplicarse por el dispositivo a través de su accionamiento de arrastre del actuador 24 asi como el recorrido de
desplazamiento (carrera a partir de la posicion de partida) del accionamiento de arrastre del actuador 24 en funcion
del tiempo del ciclo t. La linea de trazos muestra el recorrido de desplazamiento s, la linea continua muestra la
fuerza F. Durante la fase de liberacion (figura 5) el accionamiento de arrastre del actuador 24 se mueve sélo sobre
un trayecto relativamente pequefio. La fuerza de liberacion a aplicar es relativamente alta (durante corto espacio de
tiempo). En la fase de desplazamiento siguiente (figura 6) se acelera fuertemente el accionamiento de arrastre del
actuador 24 con gasto de fuerza relativamente reducido y se extiende totalmente con rapidez. Después de una
parada corta, se inicia la fase de retencién (figura 7) y luego la fase de frenado (figura 8), de manera que se
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introduce el accionamiento de arrastre del actuador 24 con fuerza de frenado constante de manera regulada en la
fuerza de nuevo en su posicion de partida de acuerdo con la figura 4.

En las figuras 10-17 se representa un ciclo tipico del procedimiento durante la perforacion y separacion de la pieza
transformada en una instalacion de transformacion.

De la instalacion de transformacion solo se representan una matriz de separacion 220, una estampa de estampacion
230, un casquillo de separacion 240 y un casquillo espaciador 250. Una pieza bruta (producto a transformar) que
debe perforarse y separarse esta designado con U. El casquillo espaciador 250 esta conectado de manera similar a
la figura 3 a través de un 6rgano de empuje no representado con el accionamiento de arrastre del actuador 24 del
dispositivo de actuacion y es impulsado en el funcionamiento con fuerza con este accionamiento. Las figuras 18-21
muestran las posiciones correspondientes del accionamiento de arrastre del actuador 24 o bien de los dos pistones
12y 22 durante las etapas individuales del ciclo del procedimiento.

Por las fuerzas designadas a continuacion como “fuerza fuerte” y “fuerza débil” deben entenderse las fuerzas de
empuje, de retencion y de frenado aplicadas por la primera unidad de accionamiento 10 y por la segunda unidad de
accionamiento 20, respectivamente.

Al comienzo del proceso de perforacion y de separacion, los dos pistones 12 y 22 se desplazan a partir de una
posicion de partida (figura 21) de manera regulada en la posicion hasta la posicion mostrada en la figura 18 ( fase de
desplazamiento) y en la figura 19 (fase de retencion). El casquillo espaciador 250 accionado por el accionamiento de
arrastre del actuador 24 o ben impulsado con fuerza se encuentra en este caso casi delante del canto delantero de
la matriz de separacion 220. El producto de transformacién U esta posicionado por una instalacién de transporte de
la instalacion de transformacion delante de la matriz de separacion 220 (figura 10).

En la etapa siguiente, la estampa de estampacion 230 y el casquillo de separacion 240 se aproximan a la matriz de
separacion 220 y presionan el producto de transformacion U una seccion corta en el interior de ésta (figura 11). Este
movimiento es frenado por el dispositivo de actuacion con fuerza reducida, de manera que el segundo pistén 22 es
introducido hasta el punto de que adopta la posicion mostrada en la figura 20.

En la etapa siguiente (figura 12), la estampa de estampacion 230 empuja una pieza de nucleo UK del producto de
estampacion U en el casquillo espaciador 250, de manera que el dispositivo de actuacion apoya el casquillo
espaciador 250 con fuerza grande.

En la etapa siguiente (figura 13) se inicia el proceso de separacion. En este caso, el casquillo de separacion 240 se
mueve sobre la matriz de separacion 220 y empuja el producto de transformacion U en el interior de la matriz de
separacion. Al mismo tiempo, los dos pistones 12 y 22 del dispositivo de actuacion retornan regulados en la posicion
y la fuerza a su posicion de partida (figuras 21) y frenan durante este movimiento de entrada el desplazamiento del
casquillo espaciador 250 con fuerza reducida. En esta etapa, la parte del producto de transformacién, que
permanece después de la estampacion de la pieza de nicleo UK se separa en una parte central UM en forma de
anillo y una parte marginal UR en forma de anillo, como se muestra en la figura 14.

A continuacion, la estampa de estampacion 230 y el casquillo de separacion 240 retornan de nuevo (figura 15).

Al mismo tiempo o a continuacion, el accionamiento de arrastre del actuador 24 sale de nuevo de manera regulada
en la posicion (figura 18) y se inicia el proceso de eyeccion de la parte central UM (figura 16). Cuando el
accionamiento de arrastre del actuador ha alcanzado la posicidn de retencion representada en la figura 19, la parte
central UM se encuentra delante de la matriz de separacion 220 y puede ser eyectada alli por el dispositivo de
transporte de la instalacion de transformacion (figura 17). A continuacién, se puede iniciar un ciclo nuevo de
perforacion y de separacion.

La figura 22 ilustra la fuerza de empuje que aparece durante un ciclo de perforacién y de separacion del dispositivo
de actuacion y que debe aplicarse por el dispositivo a través de su accionamiento de arrastre del actuador 24 asi
como el recorrido de desplazamiento (carrera a partir de la posicion de partida) del accionamiento de arrastre del
actuador 24 en funcion del tiempo del ciclo t. La linea de trazos muestra el trayecto de desplazamiento s, la linea
continua muestra la fuerza F.

En las figuras 23-28 se representa un ciclo tipico del procedimiento durante la desoxidacion y la transformacion de
una pieza de transformacién en una instalacion de transformacion.

De la instalaciéon de transformacién sélo se representan una matriz de transformacién 320, una estampa de prensa
330 y un empujador de eyeccion 350. Una pieza bruta (producto de transformacion) a desoxidar y a transformar esta
designada con U. El empujador de eyeccién 320 esta conectado de manera similar a la figura 3 directamente o a
través de un érgano de empuje no representado con el accionamiento de arrastre del actuador 24 del dispositivo de
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actuacion y es impulsado en el funcionamiento por éste con fuerza. Las figuras 29-33 muestran las posiciones
correspondientes del accionamiento de arrastre del actuador 24 o bien de los dos pistones 12 y 22 durante las
etapas individuales del ciclo del procedimiento.

El ciclo del procedimiento se representa a partir de un producto de transformacién U que esta presente ya
transformado en la matriz de transformacion 320 (figura 23). La estampa de prensa 330 ya esta retornada. El
accionamiento de arrastre del actuador 24 o bien los pistones 12 y 22 se encuentran en la posicion de partida
representada en la figura 29, de manera que el empujador de eyeccion 350 adopta la posicion mostrada en la figura
23.

A continuacion se realiza la liberacion y la eyeccion del producto de transformacion U fuera de la matriz 320. La
figura 30 muestra 4el dispositivo de actuacion en la fase de liberacion. La figura 31 muestra el dispositivo de
actuacion en la fase de eyeccion y la figura 32 muestra las posiciones de los dos pistones 12 y 22 extendidos en
comun en el estado totalmente extendido (fase de retencion), de manera que el producto de transformacion se
encuentra entonces delante de la matriz de transformacion 320 (figura 24) y se puede expulsar. La liberacion y la
eyeccion del producto transformado se realizan al mismo tiempo, como se ha descrito en conexidn con las figuras 4-
8. La liberacion se realiza con mucha fuerza, la eyeccion siguiente se realiza con poca fuerza.

En la etapa siguiente se descarga el producto transformado acabado y se posiciona una pieza bruta U nueva a
transformar por el dispositivo de transporte de la instalacion de transformacion delante de la matriz de
transformacion 320 (figura 25). El accionamiento de arrastre del actuador 24 se encuentra en este caso todavia en la
posicion de retencion de acuerdo con la figura 32.

Antes de la transformacién propiamente dicha se desoxida la pieza bruta U. A tal fin se aplasta un poco la pieza
bruta por medio de la estampa de prensa 330, de manera que se aplica la contra fuerza grande necesaria (fuerza de
retencion) por el dispositivo de actuacion que se encuentra en la posicion de retencién (32) o bien por su
accionamiento de arrastre del actuador 24.

A continuacién se inicia el proceso de transformacion, de manera que la estampa de prensa 330 presiona la pieza
bruta U en la matriz de transformacion 320 (figura 27). El accionamiento de arrastre del actuador entra en este caso
de manera regulada en la fuerza y en la posiciéon en su posicion de partida mostrada en la figura 29. Durante la
introduccion a presion de la pieza bruta U en la matriz de transformacién 320, el accionamiento de arrastre del
actuador 24 frena el movimiento de insercion de la pieza bruta de manera controlada en la fuerza. La figura 33
muestra el dispositivo de actuacién en esta ase de frenado.

Tan pronto como el accionamiento de arrastre del actuador 24 o bien los dos pistones 12 y 22 han alcanzado su
posicion de partida, el accionamiento de arrastre del actuador 24 opone una fuerza grande al movimiento de entrada
de la pieza bruta, de manera que la pieza bruta se transforma acabada entonces en la matiz de transformacion por
la estampa de prensa (figura 28).

La instalacion de transformacion esta preparada ahora para un nuevo ciclo del procedimiento.

La figura 34 ilustra la fuerza de empuje que aparece durante un ciclo de desoxidacién y de transformacion del
dispositivo de actuacion y que debe aplicarse por el dispositivo a través de su accionamiento de arrastre del
actuador 24 asi como el recorrido de desplazamiento (carrera a partir de la posicion de partida) del accionamiento de
arrastre del actuador 24 en funcién del tiempo del ciclo. La linea de trazos muestra el trayecto de desplazamiento s,
la linea continua muestra la fuerza F.

En los ejemplos de realizacion descritos anteriormente, la entrada y la salida del medio hidraulico se realizan a
través de servo valvulas 18 y 28. Las figuras 35 y 36 muestran una variante de la primera y de la segunda unidad de
accionamiento, en la que en lugar de servo valvulas se emplean bombas reguladas en el numero de revoluciones.

La unidad de accionamiento 10’ comprende, ademas de los componentes descritos, un depdsito hidraulico 119 y
una bomba 118a accionada por un servo motor eléctrico 118b de manera regulada en el numero de revoluciones. La
bomba 118a esta conectada en la primera camara de piston 11 por medio del conducto 15a.

La segunda unidad de accionamiento 20’ comprende, ademas de los componentes ya descritos, una bomba 128a
accionada por un servo motor eléctrico 128b de manera regulada en el nimero de revoluciones. La bomba 128a
esta conectada en la segunda camara de piston 21 a través de los conductos 25a y 25b. Un acumulador de
membrana o de burbujas 127 presente adicionalmente esta conectado con los dos conductos 25a y 25b,
respectivamente, a través de una valvula de retencion 127a 'y 127b.

Los dos servo motores 118b y 128b son activados por el control 50 (en lugar de las servo valvulas 18 y 28).
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El modo de funcionamiento de las dos unidades de accionamiento esta claro para el técnico y no requiere mas
explicacion.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo de actuacion para el movimiento lineal de un accionamiento de arrastre del actuador (24) a lo largo de
un eje de movimiento (A) con una primera unidad de accionamiento (10; 10’) y una segunda unidad de
accionamiento (20; 20’), en el que la primera unidad de accionamiento (10; 10’) presenta una primera camara de
piston (11) y un primera pistén (12) alojado de forma desplazable linealmente asi como primeros medios hidraulicos
(16, 17a, 17b, 18, 19) para la regulacion del primer pistén (12) en la primera camara de pistén (11), y en el que loa
segunda unidad de accionamiento (20; 20’) presenta el accionamiento de arrastre del actuador (24) movil
linealmente a lo largo del eje de movimiento (A), que se puede acoplar para empuje con el primer piston (12) de la
primera unidad de accionamiento (10; 10’), de manera que a través del movimiento del primer piston (12) en una
direccion de extension (P1) se mueve el accionamiento de arrastre del actuador (24) de la misma manera en la
direccion de extension (P1), en el que la segunda unidad de accionamiento (20; 20’) presenta una segunda camara
de pistdén (21) conectada con la primera camara de piston (11) de manera fija contra movimiento y un segundo pistén
(22) alojado de forma desplazable linealmente en ésta asi como segundos medios hidraulicos o neumaticos (26, 27,
28, 29) para la regulacion del segundo piston (22) en la segunda camara de pistén (21), de manera que el segundo
piston (22) esta conectado con el accionamiento de arrastre del actuador (24) de manera fija contra movimiento, de
modo que a través del movimiento del segundo pistdn (22) en direccion de extension (P1) se puede extender el
accionamiento de arrastre del actuador (24) fuera de la segunda camara de piston (21) y a través el movimiento del
segundo piston (22) en una direccion de insercion (P2) opuesta a la direccion de extension, el accionamiento de
arrastre del actuador (24) se puede insertar en la segunda camara de pistén (21), caracterizado porque el
dispositivo de actuacion presenta una instalacion de medicion de la posicion (40) para la deteccion de las posiciones
del primer piston (12) y del segundo piston (22) con relacion a una posicion de referencia fija en el dispositivo para el
movimiento regulado en la posicion del accionamiento de arrastre del actuador (24).

2. Dispositivo de actuacién de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado porque la primera unidad de
accionamiento (10; 10’) esta configurada para generar una fuerza de empuje mas alta que la segunda unidad de
accionamiento (20; 20’).

3. Dispositivo de actuacién de acuerdo con la reivindicacion 1 6 2, caracterizado porque la segunda unidad de
accionamiento (20; 20’) esta configurada para acelerar y mover el segundo pistdon (22) mas rapidamente que la
primera unidad de accionamiento (10; 10’) mueve el primer pistén (12).

4. Dispositivo de actuaciéon de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizado porque presenta
sensores de presion (31, 32, 33, 34) para la deteccion de las presiones, que predominan en la primera camara de
piston (11) y en la segunda camara de piston (21), del medio hidraulico o bien del medio neumatico que se
encuentra en la primera camara de pisté (11) y en la segunda camara de piston (12).

5. Dispositivo de actuaciéon de acuerdo con la reivindicaciéon 4, caracterizado porque presenta una instalacion de
control (50), que colabora con la instalacion de medicién de la posicion (40) y con los sensores de presion (31, 32,
33, 34) para el movimiento controlado en la posicion y en la fuerza del primer pistdn (12) y del segundo piston (22).

6. Dispositivo de actuacion de acuerdo con la reivindicacion 5, caracterizado porque presenta servo valvulas (18,
28) que pueden ser activadas por la instalacion de control (50), configuradas para trabajo continuo, para la entrada y
salida de medio hidraulico o bien de medio neumatico en la primera y segura o bien desde la primera y la segunda
camaras de piston (11, 21).

7. Dispositivo de actuacion de acuerdo con la reivindicacion 5, caracterizado porque presenta bombas (118a, 128a)
reguladas en el numero de revoluciones, controlables por la instalacion de control (50) para la entrada y salida de
medio hidraulico o bien de medio neumatico en la primera y segura o bien desde la primera y la segunda camaras
de pistén (11, 21).

8. Dispositivo de actuaciéon de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 7, caracterizado porque la primera
unidad de accionamiento (10; 10’) presenta un acumulador de burbujas o de membrana (17b) para la recuperacion
del primer pistdn (12) en la direccién de entrada (P2).

9. Dispositivo de actuacién de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 7, caracterizado porque la primera
unidad de accionamiento (10; 10’) presenta un acumulador de gas (17b) para la recuperacion del primer piston (12)
en la direccion de entrada (P2).

10. Dispositivo de actuacion de acuerdo con una de las reivindicaciones 1 a 9, caracterizado porque con el segundo
piston (22) esta conectado un 6rgano de empuje (23) de manera fija contra movimiento y porque el segundo piston
(22) es desplazable a través del 6rgano de empuje (23) por el primer piston (12) en la direccion de extension.

11. Utilizaciéon del dispositivo de actuacion de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores para la aplicacion
11
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de una fuerza dirigida sobre un producto a transformar (W) en una instalacion de transformacion (100).

12. Utilizacion de acuerdo con la reivindicacion 11, en la que el producto a transformar (W) es eyectado por el
dispositivo de actuacion fuera de la matriz de transformacion (120).

13. Utilizacion de acuerdo con la reivindicacion 11, en la que el producto a transformar (W) es apoyado durante el
proceso de transformacion por el dispositivo de actuacién contra una actuacion de fuerza exterior.

14. Utilizacion de acuerdo con una de las reivindicaciones 11 a 13, en la que un desplazamiento del producto a

transformar (W), provocado por una actuacion de fuerza exterior, es frenado de manera controlada por el dispositivo
de actuacion.

12



ES 2745037 T3

9z I 81 91
LT / /
6C
/—rlv. 61 l/j
_ QL1 _
87
/
qsT

= wﬁ/ __L |
N P

cp Cl It | —F¢1

qrg mm PIT— § r / .

e

"\

l & ,

\ €T /
e EE / El L / = M
, _ \
N NS <
143 Z

e

¢ 01 1€

13



ES 2745037 T3

8¢

/

it |

oy

0S

a

! L

/

(A 4 ve ¢

\\Mm

14



ML JoJ

A —— = e NN w//%%ww‘ w //JM//Y/A, —

V\\\\\ T

09
\ / IS
011 ay
8T 8¢
001




ES 2745037 T3

e ]H  “81d o \JJ

Y ~ TTTY

Q =

ﬁ

\A\\\\X\\\\\\\

ONOUNONNNNNNNNNY /7

\§“$b§

1z %.\\\m\ “,u\,\_\m\a/- ]
\§\ u\i\i\i\\rz

/
e ANEERRLINRRNANS i \\\\\\

CN L

0¢C




ES 2745037 T3

[T

a\mﬁ_l__UL sHd \@JJ !
wm/.: —— VA Mz/,:
vIT T mm Z1 Y

\
NANANNNNNNNNN 2 \ﬂﬂ\ =

777 \\\\ el
R AN \\\\\\

144
Lo =

0¢C

N

N

\

01

17



ES 2745037 T3

R\@'& 9 S wi\m_UL

81
wm/ 7y T I L T
| viT T VA £C 71 T_T ¥
/

I I =
s \\\ =

T NN ///////

NNHNNN

0¢

b / \ \”,-w S
f (44 ¢ & ol
N\

qL1

18



ES 2745037 T3

8

0¢

L 8L \ﬂ_HUL
T T
wm/u, 2/‘:
A . X
4! =+
|
S R
7 \ z » \_\ = // \\
\\\\x\ \N&\/ =1 |
//
NNXAN /////\// 77
1C

N
13
\A%W N
. i
i

19



ES 2745037 T3

8 ST \QUIL
vLl

ik ik
wm/u, — wﬁ/u, = VA
vit 1 mﬂ @i vzt
\
V7 TV
NANANNARR A \%ﬁ,\ 7
\\\\\\\\\\ Ry ]
\\ \\\\/A/\/A////ﬂ////\ SN %
> L i
IC

N

174

44

N

R
I1

01

20



ES 2 745 037 T3
[N] 4

00¢

e
g
aE

|
H
H
|
t
{
E
]
|
]

] 0

00¢

e g e sk s eng

00s

[ww]s

RO USRS See Oh
009

BT TR T STt o

00/, gt 08

1 1
H

008

crdanam ey e

i
H
i

...... et OTT

iyvn/vr‘«)‘f:nx! e ™

006 - | |
000T L D S S e S R T N e S B L 0€T

21




ES 2745037 T3

71 Siq 1 S 01 "314

0T
0SC 0T
0cZ 0£C 0€T

0¥C 0¥C o
n 072

22



ES 2745037 T3

S1

"SI

05¢

€T “S1q

0s¢

23



ES 2745037 T3

LT "SI 91 "SI

0¢C NN 0¢C

1) 74

24



25

ES 2745037 T3

BN\W_JHUL aty \\MUL

wN A L L1 wﬁ A

/- vir T VA X4 4! /,- \ 4

A

—

SIS \A/?\\\\\\
7777777 — _
\\\\\ 7224 A ==
. ﬂ%//////\/// 2727277
IC /wu, :/
(44 .
| a1 o




ES 2745037 T3

i

8¢

/-:

X 2

61 *SIq / H
B/1

ik

381

(@
—

HH
>

ANNNANNNNNNNN

\\‘\\

T s
7 \\W e ==

N
A
\‘\\

"]

NN NN

\\\\ [N

/

0¢

/ ﬁm\

44

W

S\ /:/

N

01

‘ L
V\\m—ﬁ

26



ES 2745037 T3

a\ﬂUL wha \M_UL

8T 81

M m/N T

|
NANANRRNRNNY f%«%\\\\\\\
\\\\\\\\\\ e NN
277 w \\A\M\ ’ = 7
A NN SN //\/// IO
= R

(44
0c m/

N | | qL1 0t

27



ES 2745037 T3

<D
X

/////////// N2

8¢C

M1
|

/[74

1C *3iq \A H
eL]

i

31

\F

ec a

L

R L

\\\/‘\\\//

L L L

NN

,§ i

\\\\\

////////7/////// ._

\\\\\\\T/A

/

0¢

J

(44

y ,\\\\\\\\\\\\

\

|14

qLl

S

&

11

\

01

28



ES 2745037 T3

[N]A

00T

00c

00€

0ot

00s

009

00L

008

006

0001

o e i A T o

3

e e e A e e

: 8
Rttty St
: [
7
¥

H
§
i

¢ y 4

: £
H 4 .
: 2 :
i 7

i
4

T
i
'
i
|

'
4
i
11

0s

- 01T

0tel

fww] s

29



ES 2745037 T3

0te

b7 S

0Se

0s¢

30



ES 2745037 T3

1143

0ce

0c¢

¢
0ce ot

0S¢

0C¢

31



ES 2745037 T3

X

/

4!

.

NANANNNNNNANANN

V4

AT
NN

Lol .

S

e —

O TN

N

N

N

0¢

\\\ |
2

Il ,\\\\\\\\\\\\

| £

1Y
/
i

/
11

qLT1

01

32



ES 2745037 T3

i L
8¢ T VA ) 8l Ut
yiT T / Nm : A
AANAARANNNNN ,/%A\\ Am\ LA
\\\\ A === === = NN T §
\\ /\ ===
TSNS s s st

W

0¢

33



£c 4!

SIS ALK
7777 \\\\\\\H //

34

ES 2745037 T3

oo e e e
RN SN Z AN

v T
/ / ﬁm\ M

44

0¢




LK i

€C 71

HH

/42%?%%%/

35

S e e B Ny

ES 2745037 T3

v \.\\\/ VA A

= o
\\/é%/74ﬁ3/

0C

pe J \ il |
Ic N_ M
@ ‘




ES 2745037 T3

— Ll —
| |
8¢C 81
/,444 . S/- e ol
L
SIS \vﬁm\\ 7
\\\\\\\\\w - 1
v /\ // %
s ////j// - /\// % ezl
/ . 1T u*/ I
" N | | qL1 01

%

36



ES 2 745 037 T3
[N] 4

00T

00¢

00¢

0oV

00S%

009

00L

008

006

0001

0

10

Bnn sy

R R T
¥

N

PREDS S

'
H
;
4
i
H
H
i
i
;
1
t
]
'
H

TN

s

-

L)
'~
-
ke

i

T R Y

[E—

‘

0¢

0s

0L

06

011

0tl

37

[ww] s




ES 2745037 T3

9¢ *SI

,0C

qLT1

q811

38



	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

