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MEMORIA DESCRIPTIVA

La presente invencidn se refiere, seglin se expresa en
el enunciado de esta memoria descriptiva, a un soporte bascu-
lante para pistolas de soldadura al arco, especialmente conce-
bido para la utilizacidn 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-
co, se centra en la varizcidn que se produce en un programa
al sufrir, por cualquier causa, un golpe lz2 pistola de solda-
aurz, ¥, consecuentemente, torcerse o desplazarse en su sSOLOT—
te, desplarzamiento de su extremidad\oPerativa que se regigtra
a continuacidn en todos los puntos de soldadura previameﬁ%e

Programados.
*

in efecto, si en el desplazawiento del brazo del.pobot

portador de la pistola, ésta incide sobre cualquier obsT&culo

v veria su posicidn, es evidente que el robot seguird llevan~

do a cabo los movimientos pare su brazo previamente programa-

dos, con lo que en todo momento la incidencia de la pisktdla

de soldadura sobre la pieza a soldar, sufrird una varraeidn.
sobre el punto de soldadura real, equivalente al despi&%émien-
to que haya sufrido la pistola en el momento del golpe.

IZ1 soporte basculante que la invencidn propone ha sido
es;eéialmente concebido para solucionar plenamente la proble-
matica convencional, con la colaboracidén de una pistola total-
mente rigida, estando dicho soporte capacitado para absorber
los posibles golpes que reciba la pistola, evitando que es-

ta Gltima varie definitivamente su posicionamiento. As{ pues,

cuando la pistola se encuentre en su desplazamiento con un obs-
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thdculo e incida sobre el mismo, variari momentaneamente su po-

sicidn a través del soporte, el cual absorberi el impacto, pe-
ro inmediatamehte retornard, de forma sumamente concreta y es-
pecifica, a su primitiva posicién manteniendo con total exac-
titud las coordenadas establecidas en la programaqién del ro-
bot.

Para ello el soporte que se preconiza se fundamenta en
la disposicién de un brazo basculante, que por su extremiaad
libre recibe a la correspondiente pistola de soldadura, mien-
tras que por su otro extremo se relaciona la mufieca del robot -
de forma elastica. Ma&s concretamente a la mufieca del robot se
solidarize una arandela-prida en la que se definen tres puntos
para apoyo de tres tornillos con cabeza cdnica asociadog a ?a
extremidad correspondi=zvce del brazo basculante del 50port;§
estando estos elementos, es decir 2l brazo basculante y la.
muneca del robot, relacionados mediante un resorte que éiég—

de a mantener s los tornillos de cabeza cbdnica en sus respec-

tivos asientos ¥y que estasri adecuadamente tarado para soportar

ligeras incidencias de la pistola, como por ejemplo su propia

incidencia sobre las piezas al soldar, pero que cuando el.1n-
pacto de la pistola sobrepase una tensiodn prestablecidékf;éde—
ré permitiendo que el conjunto pistola-brazo basculen j;HQEien—
do que tal conjunto retorne a su posicidn primitiva, con total
exactitud, une ver que ha desaparecido el obstéculo.

4 titulo meramente ejemplario puede citarse la inciden-
cia de la pistola sobre un operario o sobre un elemento mdvil
de otra médquina, que ante un acoplamiento rigido pudiera dar
lugar a un cambio estable en ls posicidn de la pistola y que

mediante el soporte que se preconiza supone nada mids una varia-

cién posicional insténtsnea, recuperancose inmediatamente la
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posicidn 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-
zo basculante a la arandela-t1ida, de manera que ante una bas-
culacidn instantanea del brazo, ésta serd detectada por umo
cualquiera de los detectores eléctricos y se envie una sefial
al circuito funcional de robot, provocando la instantanea pa-
Tada del mismo.

De esta manera se consigue un alto grado de proteccidn
mecdnica de la méquina, al parar instantaneamente una vez re-
cibido el golpe ‘en el extremo de la pistola, proteccidn que
se hace extensiva a perscnas que enventualmente podrian,geq
golpeadas pero gque, con la parada insténtanea del robot, sg
awinora el efecto del accidente. Por otro lado el soporte que
se preconlza ofrece un escasc mantenimiento y una gran é%égti—

tud en los cambios de pistola. ©et

Para complementar la descripcidn que se estd realizan-

-
oo

do y con objeto de ayudar a una mejor comprensidbn ds las carac-

teristicas del invento, se acompafia a la presente memorra.fes-

criptiva, cowo parte integrante de la misma, de unaihoj&{éhi-
ca de planos en la que con ceriacter ilustrativo y no li&iéati—
vo y en su Unica figura, se ha representado une vista en alza-
do laterel de una pistola de soldadura al arco, unida a la mu-
deca del Tobot z través del soporte basculante que constituye
el objeto de la presente invencidn, el cual aparece parcialmen-
te seccionado en orden a mostrar claramente su estructura.

£ la vista de esta figura puede observarse como el so-

porte basculante que la invencién propone se materializa en

un brazo 1 que 2n su extremidad libre estéd provisto de un cas-
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quillo 2 a través del que recibe solidariamente a la pistola
de soldadura 3, para .su fijacidn a la mufieca 4 del robot.

En su extremidad opuesta dicho brazo 1 define una super-
ficie plana 5 en la que se instalan tres tornillos 6 de cabeza
cbnica, preferentemente distriﬁtidos en su periferia segln los
vértices de un imaginario triangulo equilatsro, tcrnillos 6
cuya punta cbnica estd destinada a albergarse en alojamientos
7 operativamente practicados sobre una arandela-brida 8 que
es solidaria a la muileca 4 del robot, como se sbserva en la
figura.

Istos elementos, es decir el brazo basculante 1 y la
arendela brida 8 se mantienen en contacto a través de las pun-

tas de los tornillos 6, por efecto de un resorte 9 montado so-

bre un vastago 10 que se aloja parcialmente. en el taladro %l
que suelen incorporar las mufiecas 4 de la mayor parte de los

robots industriales. De forma mAs concreta el vastago 10°%eé

remata en una cebeza 12 por fuera de la superficie plana.5.’es-
tablecida en el extremo del brazo basculante 1, atravesando un
orificio de dicha superficie, mientras gque en su extremidsd
opuesta se estsblece una segunda cabeza 1% sobre la qué;ﬁ?scan—
sa uno de los extremos del resorte 9, el cual trabaja §:§§mpre—
5ibn, descansando el otro extremo de dicho resorte sobﬁg,gﬁa

arandela complement:

3%
{3

rie 14 establecida en la embocadura de la
arandela~brida 8.

e zcuerde con la estructuracidn descrita, el resorte
9 tiende a mantener al brazo basculante 1 presionado, a través
de los tornillos €& de cabeza cdnica, contra la arandela brida

8, manteniendose esta situacidn en tanto la punta de la pisto-

-t

a %, la propia pistola o =1 brazc 1, 1no reciban un impacto

de magnitud que sobrepasce un valor prestablecido, en correspon-
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dencia con el cual estari debidamente tarado el resorte 9.
| Cuando tal impacto sobrepase la citada magnitud, el re-
sorte 9 cederd y el brazo 1 basculard sobre dos de los torni-

1llos de punta cbnica 6, separandose el tercer tornillo de la

arandela brida, pero recuperando inmediatamente su posicidn
primitiva, al cesar el efecto perturbador, por la propia re-
cuperacidn 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 situacidn pri-

mitiva se recupera con absoluta exactitud.
Comc complemento de esta estructura se ha previsto la

existencia, eun correspondencia con cada uno de los tornillos

6, de un detector eléctrico 15, fijado al brazo basculante_ 1l

e .
a través de la correspondiente brida 16, de manera yue tdles

detectores 7 estarén acoplados en serie y, cuando el brazo 1

.
o E 31

bescule en cuslquier sentido y se produzca la separacidn’ins-

Ui

st *,

téntenea de uno de los tornillos & respecto de la arandbla

s - N . z .
también producira la separac1ég

n
]

instantanea del

detector correspondiente, el cual enviard una sefial al ‘rubot,

- [
. .

provocendo la inmediata parada del mismo, parada que supole

e la maquina y, como, an-

s -

ente proteccidn umecénica

-

teriormente se ha dicho la proteccidn de personas que “gyentual-
rente pudieran ser golpeadas por

cturscidn descrita y o 1ls vista de la figu-

(v

re resenzda, se degprente que el soporte bLesculante que se

o
i
o)
@]
=

yiza ofrece una estructurscidn sumemente simple, por lo
gue su mentenimiento es esceso, = la vez que supone un alto
grzdo de exactitud ewn log cembios de pistola, por cuanto que
su posicionamiento relativo respecto de la mulieca 4 del robot,

asl comc de la propia pistola 7, quedan perfectamente definidos.
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No se considera necesario hacer mis extensa esta des—
cripeidén para que cualquier experto en la materia comprenda
el alcance de la inventidn y las ventajas que de la misma se
derivan.

Los materiales, forma, témaﬁo y disposicidn de los ele-
mentos serdn susceptibles de variacidn, siempre y cuando esto
no suponga una alteracidn en la esencialidad del invento.

Los términos én que se ha redactado esta memoria debe-

ran ser tomados siempre en sentido amplio y no limitativo.
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REIVINTTCACIONES

1.~ BSOPORTE BASCULANTE PARA PISTOLAS DE SOLDADURA, que estan-
do especialmente concebldo nara aplicacioues robotizadas de
dichas pistolas, esencialmente se caracteriza por estar cons-
tituido mediante un bragzo basculante, que por su extremidad
libre recibe a la correspondiente pistola, mientras que en

su otro extremo se define una superfiéie plana en la que se es-
tablacen tres tornilleos de punta c¢érnica a wiavés de los que

tal brazo se relaciona con una arandela-~brida solidarizada a

lz muileca del robot, hablendose previsto que en dicha arande-
la-brida se establezcan alojamientos también cunicos para la

punta de los tornillos y que ambos elementos, brazo basculan-

L ]
te y arendela-brida, se mantencan en contacto & través de las

puntas de los tornilos por efecto de un resorte adecuadamente
*® Q900

terado para ceder ante impactos recibidos por la pistola, gue

sobrepasen un valoer prestablecido, todo ello en orden a jle,

en tal caso, el brazc bascule a través de dos de ios tornillos,
separancose de la zrandela-brida el tercer tornillo, pero re-

- .'.
cuperando su posicidr primitiva al cesar el efecto pertuwmBador.

..,.

2.~ SOPORTE BASCULANIE PARA PISTOLAS DE SOLDADURA, seglhn-#ei-

R B N - M a . .. .
vindicacion primera, caracterizado porque el citado resorte

vistago que atraviesa la super-

ena del brazo, a1l sue retiene a través de una cabeza

expandlca, y ls propia arancela-brida, proyectandose hacia el

interior de la muifleca del robot para rematarse en una cabeza

3 B - SOy T . .
interna sobre la que descansa un extremo del resorte, mientras

gque el otro extremo descansa en la propia arandele-brida.

S

2.- S0PORTE BASCULANTE PARA PISTOLAS DE SOLDADURA, segin rei-
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vindicaciones anteriores, caracterizado porque en corresponden~ .

cia con cada uno de los tornillos de punta cénica se estable-

ce un detector eléctrico solidarizado mediante la correspondien- =
te brida al brazo basculante y que en condiciones normales des~

cansa sobre la arandela~bride, mientras que ante la situacidn

de basculacidn del brazo uno cualquiera de taies detectores,
acoplados en serie, pierde contacto con la svperficie de la
arandela~-bride, erviando una sefial al robot, gque provoca la
instantanea parada del mismo.

4,- SOPORTE BASCULANTE PARA PISTOLAS DE SOLDADURA, segiin queda
descritu y reivindicado en la presente memoria descriptiva que
consta de nueve hojas todas ellas escritas por una sola de sus

aras y se representa en los dibujos que se ucompafian. ., °
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