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MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invención se refiere, según se expresa en 
el enunciado de esta memoria descriptiva, a un soporte bascu- 

5 lante para pistolas de soldadura al arco, especialmente conce­
bido para la utilización de tales pistolas por parte de robots 
industriales.

Un problema muy frecuente al que deben enfrentarse los 
usuarios de robots industriales aplicados en soldadura al ar- 

10 co, se centra en la variación que se produce en un programa
al sufrir, por cualquier causa, un golpe la pistola de solda­
dura, y, consecuentemente, torcerse o desplazarse en su sopor­
te, desplazamiento de su extremidad operativa que se registra 
a continuación en todos los puntos de soldadura previamente 

15 programados.
En efecto, si en el desplazamiento del brazo del.pobot 

portador de la pistola, ésta incide sobre cualquier obstáculo 
y varía su posición, es evidente que el robot seguirá llevan­
do a cabo los movimientos para su brazo previamente programa-

. .20 dos, con lo que en todo momento la. incidencia de la pi&bola 
de soldadura sobre la pieza a soldar, sufrirá una variación, 
sobre el punto de soldadura real, equivalente al desple&ámien- 
to que haya sufrido la pistola en el momento del golpe.

El soporte basculante que la invención propone ha sido 
2.5 especialmente concebido para solucionar plenamente la proble­

mática convencional, con la colaboración de una pistola total­
mente rígida, estando dicho soporte capacitado para absorber 
los posibles golpes que reciba la pistola, evitando que es­
ta última varié definitivamente su posicionamiento. Así pues, 

50 cuando la pistola se encuentre en su desplazamiento con un obs
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táculo e incida sobre el mismo, variará momentáneamente su po­
sición a través del soporte, el cual absorberá el impacto, pe­
ro inmediatamente retornará, de forma sumamente concreta y es­
pecífica, a su primitiva posición manteniendo con total exac­
titud las coordenadas establecidas en la programación del ro­
bot.

Para ello el soporte que se preconiza se fundamenta en 
la disposición de un brazo basculante, que por su extremidad 
libre recibe a la correspondiente pistola de soldadura, mien­
tras que por su otro exbremo se relaciona la muñeca del robot - 
de forma elástica. Más concretamente a la muñeca del robot se 
solidariza una arandela—brida en la que se definen tres puntos
para apoyo de tres tornillos con cabeza cónica asociado^ a la

*  *  *

extremidad correspondí en ce del brazo basculante del soporte*, 
estando estos elementos, es decir el brazo basculante y la 
muñeca del robot, relacionados mediante un resorte que ti,qn- 
de a mantener a los tornillos de cabeza cónica en sus respec­
tivos asientos y que estará adecuadamente tarado para soportar 
ligeras incidencias de la pistola., como por ejemplo su propia
incidencia sobre las piezas al soldar, pero que cuando ei.lm-

*
pacto de la pistola sobrepase una tensión prestablecids\.*<&éde- 
rá permitiendo que el conjunto pistola-brazo basculen y*.3íaúcien- 
do que tal conjunto retorne a su posición primitiva, con total 
exactitud, una vez que ha desaparecido el obstáculo.

A título meramente ejemplario puede citarse la inciden­
cia de la pistola sobre un operario o sobre un elemento móvil 
de otra máquina, que ante un acoplamiento rígido pudiera dar 
lugar a un cambio estable en la posición de la pistola y que 
mediante el soporte que se preconiza supone nada más una varia­
ción posicional instantánea, recuperándose inmediatamente la

-  3  -
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posición primitiva de la extremidad operativa de la pistola.
Como complemento de esta estructura se ha previsto que 

el soporte pueda estar asistido por tres detectores eléctricos, 
en correspondencia con los tres puntos de acoplamiento del bra- 

5 zo basculante a la arandela-brida, de manera que ante una bas- 
culación instantánea del brazo, ésta será detectada por uno 
cualquiera de los detectores eléctricos y se envíe una señal 
al circuito funcional de robot, provocando la instantánea pa­
rada del mismo.

10 De esta manera se consigue un alto grado de protección
mecánica de la máquina, al parar instantáneamente una vez re­
cibido el golpe *en el extremo de la pistola, protección que
se hace extensiva a nersonas aue enventualmente podrían.ser**. .
golpeadas pero que, con la parada instantánea del robot, se*

15 aminora el efecto del accidente. Por otro lado el soporte que 
se preconiza ofrece un escaso mantenimiento y una gran exacti­
tud en los cambios de pistola. **'*

Para complementar la descripción que se está realizan­
do y con objeto de ayudar a una mejor comprensión do las'cárac-

 ̂* .
20 terísticas del invento, se acompaña a la presente memoria* des-

...
críptiva, como parte integrante de la misma, de una hoje/*úni- 
ca de planos en. la que con carácter ilustrativo y no lisaíifati- 
vo y en su única figura, se ha representado una vista en alza­
do lateral de una pistola de soldadura, al arco, unida a la mu- 

25 ñeca del robot a través del soporte basculante que constituye
el objeto de la presente invención, el cual aparece parcialmen­
te seccionado en orden a. mostrar claramente su estructura.

A la vista de esta figura puede observarse como el so­
porte basculante que la invención propone se materializa en 

30 un brazo 1 que en su extremidad libre está provisto de un cas-



quillo 2 a través del que recibe solidariamente a la pistola 
de soldadura 3) para su fijación a la muñeca 4 del robot.

En su extremidad opuesta dicho brazo 1 define una super­
ficie plana 3 en la que se instalan tres tornillos 6 de cabeza

\
5 cónica, preferentemente distribuidos en su periferia según los 

vértices de un imaginario triangulo equilátero, tornillos 6 
cuya punta cónica está destinada a albergarse en alojamientos 
7 operativamente practicados sobre una arandela-brida 8 que 
es solidaria a la muñeca 4 del robot, como se observa en la 

10 figura.
Estos elementos, es decir el brazo basculante 1 y la 

arandela brida 8 se mantienen en contacto a través de las pun­
tas de los tornillos 6, por efecto de un resorte 9 montado so-

, . Ibre un vastago 10 que se aloja parcialmente- en el taladro T.1
19 que suelen incorporar las muñecas 4 de la mayor parte de los

robots industriales. De iorma más concreta el vástago 10*136
. * *.

remata en una cabeza 12 por fuera de la superficie plana.^''es­
tablecida en el extremo del brazo basculante 1, atravesando un 
orificio de dicha superficie, mientras que en su extremidad

20 opuesta se establece una segunda cabeza 13 sobre la qué.ddscan- 
sa uno de los extremos del resorte 9, el cual trabaja a compre­
sión, descansando el otro extremo de dicho resorte sobre.úna 
arandela complementaria. 14 establecida en la embocadura de la 
arandela-bri da 8.

29 De acuerdo con la estructuración descrita, el resorte
9 tiende a mantener al brazo basculante 1 presionado, a través 
de los tornillos 6 de cabeza cónica, contra la arandela brida 
8, manteniéndose esta situación en tanto la punta de la pisto­
la. 3? la propia pistola o el brazo 1, no reciban un impacto

30 de magnitud que sobrepase un valor prestablecido, en correspon-
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dencia con el cual estará debidamente tarado el resorte 9-
Cuando tal impacto sobrepase la citada magnitud, el re­

sorte 9 cederá y el brazo 1 basculará sobre dos de los torni­
llos de punta cónica 6, separándose el tercer tornillo de la 
arandela brida, pero recuperando inmediatamente su posición 
primitiva, al cesar el efecto perturbador, por la propia re­
cuperación del muelle 9- Al encontrarse perfectamente esta­
blecidos en la arandela-brida 8 los alojamientos 7 para las 
puntas de los tornillos 6, es evidente que tal situación pri­
mitiva se recupera con absoluta exactitud.

Como complemento de esta estructura se ha previsto la 
existencia, en correspondencia con cada uno de los tornillos 
6, de un detector eléctrico 1 5 , fijado al brazo basculante 1 
a través de la correspondí entre brida 16, de manera que tales 
detectores ? estarán acoplados en serie y, cuando el brazo 1
bascule en cualquier sentido y se produzca la separación *üis-

* * *.

táñtanea de uno de los tornillos 6 respecto de la arandela*

brida 8, también se producirá la separación instantánea del

detector correspondiente, el cual enviará una señal al'robot,
* * *.provocando la inmediata parada del mismo, parada que supone 

la consecuente protección mecánica de la máquina y, como an­
teriormente se ha dicho la protección de personas que '^yeñtual- 
mente pudieran ser golpeadas por la pistola.

De la estructuración, descrita y a la vista de la figu­

ra reseñada, se desprende que el soporte basculante que se 
preconiza ofrece una estructuración sumamente simple, por lo 

que su mantenimiento es escaso, a la vez que supone un alto 
grado de exactitud en los cambios de pistola, por cuanto que 
su posicionamiento relativo respecto de la muñeca 4 del robot, 
así como de la propia pistola 3, quedan perfectamente definidos
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No se considera necesario hacer más extensa esta des­
cripción para que cualquier experto en la materia comprenda 
el alcance de la invención y las ventajas que de la misma se 
derivan.

Los materiales, forma, tamaño y disposición de los ele­
mentos serán susceptibles de variación, siempre y cuando esto 
no suponga una alteración en la esencialidad del invento.

Los términos en que se ha redactado esta memoria debe­
rán ser tomados siempre en sentido amplio y no limitativo.
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REIVINDICACIONES
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1. - SOPORTE BASCULANTE PARA PISTOLAS DE SOLDADURA, que estan­
do especialmente concebido para aplicaciones robotizadas de 
dichas pistolas, esencialmente se caracteriza por estar cons­
tituido mediante un brazo basculante, que por su extremidad 
libre recibe a la correspondiente pistola, mientras que en
su otro extremo se define una superficie plana en la que se es­
tablecen tres tornillos de punta cónica a navés de los que 
tal brazo se relaciona con una arandela-brida solidarizada a 
la muñeca del robot, habiéndose previsto que en dicha arande­
la-brida se establezcan alojamientos también cínicos para la 
punta de los tornillos y que ambos elementos, brazo basculan- 
te y arandela-brida, se mantengan en contacto a través de las 
puntas de los tornilos por efecto de un resorte adecuadamente 
tarado para ceder ante impactos recibidos por la pistola,que 
sobrepasen un valor prestablecido, todo ello en orden a ü̂*e, 
en tal caso, eí brazo bascule a través de dos de los tornillos, 
separándose de la arandela-brida el tercer tornillo, pero* re- 
cuperando su posición primitiva al cesar el efecto perúúaa&ador.
2. - SOPORTE BASCULA]?TE PARA PISTOLAS DE SOLDADURA, según*, rei-

* *
vindicación primera, caracterizado porque el citado resorte 
que relaciona elásticamente el brazo basculante y la arandela

iicie

, .festa instalado
p 1 ar a del brazo
.ida, j7" la propi,
.or de ia muñeca
.a sobre la que '
. otro extremo d

La-brida, proyectándose hacia el

30 SOPORTE BASCULA!?TE PARA PISTOLAS DE SOLDADURA, según reí-



vindicaciones anteriores, caracterizado porque en corresponden­
cia con cada uno de los tornillos de punta cónica se estable­
ce un detector eléctrico solidarizado mediante la correspondien­
te brida al brazo basculante y que en condiciones normales des- 

5 cansa sobre la arandela-brida, mientras que ante la situación 
de basculación del brazo uno cualquiera de tales detectores, 
acoplados en serie, pierde contacto con la superficie de la 
arandela-brida, enviando una señal al robot, que provoca la 
instantánea parada del mismo.

10 4.- SOPORTE BASCULARTE PARA PISTOLAS DE SOLDADURA, según queda
descrito y reivindicado en la presente memoria descriptiva que 
consta de nueve hojas rodas ellas escritas por una sola de sus 
caras y se representa en los dibujos que se acompañan. .. *
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Madrid, 7 00.1933
JULIO HERRERO
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