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La presente memoria descriptiva tiene como fin la

declaracidn del objeto sobre el que ha de recaer el privile-

gio de explotacidén industrial y comercial exclusivo en el *te.e

rritorio nacionsl de un licdelo de Utilidad de mcuerdo con®lam

o
 vigente Legislacibén, que, como el enunciado indica, se traim.

de "MANIPULADOR MECANICO PERFECCIONADO®. .

Dada la cada dia mayor autcmatizacidén de las miquls
nes de produccidn y otras, se va viendo la necesaria adicidn,

* O g a0

de elementos contiguos a ellas que permitan las operaciones.-,

‘.-”‘ . l S o
a una rapida cadencia, para el meximo aprovechamiento de las.,

maquinas de produccidn. En esta linea se situa el modelo pres

conizedo gue es un manipulador mecanico que permite una rapi-
de situascidén de piezas en el lugar adecuado con una gran exac
titud y & un ritmo elevado.

Este manipulador presenta una constitucidn externa
formada por una carcasa paralelepipédica que posee un eje ho;
rizontal para la entrade de movimiento sincronizado con el de
la maquina a alimentar o con el del proceso a efectuar. Supe-
riormente sale de esta carcasa umna columna vertical que pre-
senta en su extremo superior un brazo saliente perpendicular
mente en voladizo, que lleva en su extremo una pieza de agarre

El eje horizontal de entrade de movimiento incorpo-
ra en el interior de la carcasa una rueda cil{ndrica con unos
caminos de levas tulladas en sus dos caras; de modo que une pg

lanca que lleva en un extremo su punto de apoyo, articulado en
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Je a la carcasa.

la carcasz, se apoya por medio de una roldana de su zona cen-

tral, en uno de los caminos de .la leva, llevando en su otro ex

tremo dicha palanca una horquille, entre cuyos brazos cogé'sgs
] 1 ]

una pieze fijada en la parte inferior de la columna. HIP

Asi pues, el giro de la rueda hace que 1le palanca,.

con le horquilla sige el movimiento de la leve produciendor.e

glevacidn de la columne completa, que estéd constituide en-un

9
tubo, con una guia interna en su perte inferior, guia ésta ﬁi
I..“

L
. a
.

Por el otro lado de la rueda y dispuesta tambien .:1.1

el camino de leva se halla otra roldana central de una ségﬁyéa
palanca situada en posicidn cercanz a la vertical y que éé‘ﬁi
ticulara, asimismo por su extremo inferior, en un eje de la
carcasa, enganchéndose el extremo libre de dicha palanca, por
medio de un tirante horizontal, a vn disco que con posibilidad
de giro va acopledo a un eje vertical alojado en la tapa su-
perior de la csarcasa, ‘

Fl disco y el tirante de unidén se unen'a través de
un buldn situado exceéntricamente en el primero, por lo que el
movimiento de la palanca, que se transforms en un movimiento
en direccidén horizontal del tirante, por medio de este buldn

»

excentrico provoca el giro, aunque no completo, de dicho dis-
co.

Por otro ledo,el disco incorpora & su vez un sector

dentado susceptible de engranar con una rueda dentade fijade
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sobre la columna, Esta rueda dentada, &l menos cuando se ha -
realizado la elevacidén de la columns, se coloca en posicién_.d.e_:-
engrane, pudiendo entonces efectuarse el giro de ésta ﬁlﬁiﬁ&l

Para producir el perfecto engrane del sector y.H%”:
la rueda y mantener a la columna en su disposicidm de bajEEE,
segun une concreta y correcta posicidn radial, el casquiLﬁé'a
de elevacidn situado en la parte inferior de éstam presentdfun
alojamiento cilindrico vertical y excémtrico, en consonameid-
con una gufa vertical cilindrica, fijada & la parte inferjér-

de la carcasa, lo que determina de este modo la susodichg ‘¢

g
ee e

rrecta posicidm radial, AN

Por 1o tanto, tal y como se puede ver por todo 10 -
ya descrito, el manipulador precorizado y més concretamente -
en columna presenta una elevacidn y un giro, movimientos que-
pueden ser regulados por las levas que 10 comandan, 1o que le
permite, deniro de su radio de alcance, situar una pieza en -
un determinado lugar del espacio tomindola de otro determina-
dc lugar, con una alta precision y rapidez de movimientos.

La constitucidn propia de este modelo, enteramente-
mecénico en sus posicionamientos de elevacidén y giro, logra -
una gran rapidez y. exactitud de movimientos, idénticos unos a
otros, sin posibilidad de desarreglos que pudieran darse en -
otros sistemas de movimiento,

Como se puede apreciar por todo lo hasta ahora men-

clonado el modelo que se preconiza presenta una serie de venta
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jas ya mencionadas como son su exactitud de movimientos, iden

tidad entre movimientos consecutivos, etc, ventajas estas que

unidas & otras tales como son su sencillez constructiva y: Bun

cional, un facil mentenimiento, etc, distinguen a este me'aiph

L

iador de todo lo hasta ahora conoeido, confiriéndole una Vida

. * *
por si. 2t

»
*eoe

Para comprender mejor la naturaleze del invento <n

el plano adjunto hacemos una representacién esquemitica de su

utilizacidén, no siendo en absoluto limitativa y susceptiblec.

LA I

por ello de las modificaciones accesorias que no alteren.lqsk

‘10"‘
caracter{sticas esenciales.

e e 04

v
LA Y]

Le figursd 1 representa una vista en alzado del mani
pulador objeto de la presente invencidn.

La figura 2 representa una vista en perfil del mani
pulador,

La figura 3 representa una vista en alzado del meca
nismo de accioﬁamiento del manipuledor, vista que se halla sec

cionada parcialmente por un plano central y con un lateral re
tirado.

la figura 4 representa la vista en perfil y pafciq;
merte seccionada dg la figura anterior, siempre y cuando esta
Wltima fuese una vista sin seccionar,

La figura 5 corresponde a la vista en planta supe-
rior y parcialmente seccionada de la figura 3, siempre y cuan

do esta Wltima fuese una vista ein seccionar.




=10

15

20

25

5y

Detalles acleratorios:

10_

L

18.-
19.-
20, -
27.~
22, -

25, -

Carcasa.
Columna.

Brago,

Pinza.

Eje.

Ruedsa.

Canal de leva.
Roldana,
Palanca,

Eje apoyo.
Horquilla.
Roldensas.
Canal,
Casquillo de elevacidn.
Agujero exceéntrico.
Posicionador.
Guia central.
Palanca.
Tirante.

Buldn.

Disco.

Sector dentado.
Rueda dentada,.
Eje.
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El modelo objeto de esta invencién es un mani pul.a-

dor wmecénico perfeccionado, formado por una carcasa (1) pris-

- *

mitica que aloja el mecanismo de movimiento de una columns, %Zﬁ

P *3

que incorpora en su parte extrems superior un brazo (3) rgdial
. e

y en voladizo, con una pinza (4) pera agarre de las piezas g
‘
manipular, *

. L3
LR 2

Este manipulador recibe el movimiento a través de-un
eje de entreda (5) que atraviesg a la carcasa horizontalmgnte,

saliendo su_extremo (6) por el otro lado que opcionalmenteggig

‘e w

ve como toma de movimiento sincronizado de elementos auxilig.,

‘“ao s

res u otros elementos relacionsdos con la miquina alimentade..

por el manipulador, o2

Este eje (5) presenta en su zona central, como se

aprecia en la figura 4, una rueda (7) solidaria en su giro con

81. La rueda (7) lleva en sus dos caras laterales unos canales

de leva (8), uno en cada cara y tallados en la propia ruede

(7), con un trazado curvilineo variable en su distancia sl cen

L]

tro del eje.

En la parte inferior delantera de la carcasa (1)
existe una palasnca (10), bdsicamente horizontal y articulada
en un extremo a un_eje de apoyo (11), de modo que puede girar -
libremente pero no desplazarse axialmenie; esta palanca (10)
en su zona media presenta una roldans (9) que se aloja en uno

de los canmles de leva (8).

Por otro lado, el extremo de la palanca (10) acaba
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' por una guia central (18) cilindrica y vertical, que se aloja

en una horquilla (12) que lleva en sus extremos sendas rolda-
nes (13) de eje horizontal como se puede apreciar en detalle
en le figura 5; estas roldanas (13) se alojan en un canal (14)
de un casquillo de elevacidn (15), cavn~l (14) horizontal que

1o prescnta una vuelta completa ye que se hali= interruﬁb;ﬁe

por un agujero excéntrico (16).

El casquillo de elevacidén (15) se halle fijade-webre

la columna {(2), por medio de unos anillos de apriete, de.mane-

rz que establecen entre esta columna (2) y el casquillo {15)

una unidén solidaria, tento axial como radialmente, pero que pqi

0 5 g
de cambiarse en su posicidn relative segin sean las necesjidades

de operacidn, coee

Asi pues, el giro del eje de entrada (5) conliéiéré
el de la rueda (7) y el de las levas. (8) de esta ﬁltima.; 18
que se traduce en ls elevacion de 1la palenca (10) y por 1o tan
to del casquillo de elevacidén (15) y de la columna (2) solide-

rie con él. Esta elevacifn se desarrolla perfectamente guiada

en el interior de la columna (2) hueca con posibilided de 1li-
bre movimiento entre ambos, y por un posicionador (17) fijado
en la carcasa (1), posicionador (17) que se sloja, asimismo
con posibilidad de’deslizamiento, en el agujero excéntrico (16
En el lado opuesto de 1ls rueda (7) al que estd situa
da la palanca (10) se halle apimismo una palanca (19) situade

verticalmenie con su extremo inferior articuledo, coa posibili
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- 16n (21) solidario con un disco (22) horizontal; este disede

dad de giro pero no de moviriento axial, sobre un eje (25).
Esta palanca (19) en su parte centrzl lleve asimismo una rol-

dana insertads en un canal de leve (8) existente en la otra cg

ro de le rueda (7).

Esta palanca (19) presenta =& su parte extremé %Ebe—
rior unide & un tirante horizontal (20) gue se halla arfi%u&a—
do, como se puede apreciar con detalle en la figure 3, & Gn bu
(22) presenta un eje saliente vertical slojado con rodamiéntos
que permiten su libre giro, en la tapa de la carcasa (1)e.o

 F1 bulén (21) presenta unz posicidn excéntricdn?éﬁpq#
to del eje del disco (22), el cual 1leve asimismo fijadg".;i.:.él,
por medio de tornillos y en lu zona opuesta a dicho buléﬁ’@?1)
un sector dentado (23), en una posicidén tal que puede eﬁ;;;nar
con una ruedea dentade (24) situade sclidarie con la columna (2%,
pero cuya posicidn en reposo es, como se ve en la figura 3, ba
jada respecto & 1o gque podria ser la posicidn opq;ativa.

Asimismo, la rueda (24) solidarie con la columna (2)
presenta una unidn con ella por medio de arandelas muelle apri
sionadoras, 1o mismo que el casquillo de elevacidn (15), lo
que permite una grgduascidén de su posicionamiento tanto axial,
como redial para la oportuna fijacidn de la earrera del man'pu
lador.

El giro de la rueds (7), ademis de provocar el movi-

miento de elevacidn de la columna (2), antes descrito, provoce
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en une determinada posicion engular, el avence o0 retroceso de
la palanca (19) unida & la rueds (7) por unz roldana que sigue
los movimientos del correspondiente cansl ds levea (8), trans-

foruwéndose este movimiento en un movimiento en direccidn hori-

zontal, en uno y en otro sentido, del tirente (20). oo

El tirante (20), articulsdo sobre el buldn ex&éé%ri—

co (21), hace que con su movimiento, por un mecanigmo en&sseh—
cia de biela-menivela, se produzca el giro del sector denmado

(23) que engranando con la rueda dertada (24) produce a HR vez

el giro sobre su eje de l= columna (2).

La secuencia de movimientos es tal que primer&mbnte

se produce la elevacidén de la columna (2) con el obaeto.atrapa
do en el extremo de sus pinzas (4). er esta posicidn coﬁ°ih
rueda (24 ) engranada con el sector (23), se produce el giro de]
conjunto y posteriormente el descenso,con el abandono del obje
10, nueva elevacidn,giro en sentido contrario y descenso vol-
viendo a la posicidn inicial, secuencia esta no limitativa y
que dependerd del trmzado que se de a los canales de leva (8).
Durante la elevacidén y posterior descenso de la co-
lumna (2), ésta resulta guiada en una exacta posicién radial
por el posicionador (17), que le permite, ademfs de unas exac-
ta posicidn para 1; toma del objeto a menipular, la necesaria
precisidén pera que se produzca un perfecto engrane entre la

rueda (24) y el sector (23).

Descrita suficientemente la naturaleza JelL presente
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invento, asi como su realizecidén industrial, sélo cabe afiedir
que en su conjunto y partes constitutivas es posible introdu-
cir cambios de forma, materia y disposicidén, en cuanto tales
elteraciones no supongan variacidn sustanciasl del mismo.
El solicitente, 21 empsro de los Convenios InﬂqFQg-
. %

cionales sobre Propiedad Industrial, se reserva el dereghgo-de

....

extender esta demands a los paises extranjeros, si fuera posi-
bie, reivindicando la misma prioridad de la presente sol%q}-

tud.

"NOTaA )

El Modelo de Utilidad que se solicita como muevo en

Espafia por veinte afios, de acuerdo con la vigente Legislicefén

sobre Propiedad Industrial deberéd recaer sobre "MANI PULADOR

MECANICO PERFECCIONADO", en todo de acuerdo con las sigusestes}
REIVINDICACTONES

18,- Manipulador mecaénico perfeccionado, caracteri-
zado porque presenta una cercasa general, atravesada por un e-
Je horizontal, con la correspondiente toma de fuérza, eje este
en el que va montada uns leva que permite esteblecer el bescu
lemiento de sendas palancas alrededor de respectivos puntos dej
articulacidn extremos; de estas palancas, una de elles por su
otro extremo quedé relacionada con una columna vertical, para
establecer as{ su adecusdo levantamiento y descenso segin la
secuencia preesteblecida, con la particularidad de que dicha

celumna incorpora, con enclavamiento radial, un pifion en el
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lumnza, en el inicio de cada ciclo. ‘ -,

IO 7]

que engrana un sector dentado, montado en un eje con posibili-
dad de girc livre y relacionade, excéntricamente respecto &

dicho eje, con la otra palanca, de mddo que el basculamiento
de ésta Ultima se traduce asi en el giro en vaivén del sector

y con él en el de la columne vertical, que en su extremq'sqée-

rior incorpora el correspondiente brazo porta-pinza. oo

[ ]
2e,- Manipulador mecénico perfeccionado, en todes.de
acuerdo con le anterior reivindicacidn, caracterizado porgue

se he -previsto una solucién inferior de guiado de la colyfypa

en sus desplazamientos longitudinales, de ascenso o de desgen

l.‘.'

so, mediante un pitdn alojado dentro de ells, existiendo gde-

e

més un pitén delimitador de la concrete posicién de dicha .Go-

3e,- Manipulador mecénico perfeccionado, en t;ﬁb"he
acuerdo con la primera reivindicacidn, caracterizado porque 1la
interrelacidn del sector dentado y de la correspondiente palan
ca de la leva se establece a traves de una pieza intermedia
provisfa de articulaciones extremas, posibilitadéras de 1o
juegos nécesarios.

48,- Monipulador mecénico perfeccionado, en todo de
acuerdo con la priyera reivindicacidn, caracterizado porque se
ha previsto que el eje principal pueda sobresalir de la carca-
sa general, por su extremo opuesto al d¢ la toma de fuerza, pa
ra determinar as{ una toma opcional, en la que pueden montar-

8eé elementos y medios complementarios de control, informe o si
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milar,
5¢.-~ "MANIPULADOR METANICO PERFECCIONADO",
Segun queda'sustancialmente descrito en le presente

memorie descriptiva que conste de trece hojas mecanografiadas

POr unz go1g cara acompafieda de sus correspondientes diﬁdﬁd%,
Madrid’ _'_;, q e s {’_" " * o

R *e0ne®

E1l Agente Oficiel. cegee
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Madrid 29 Aisk. 1980

El Agente tcial
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