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MEMORIA DESCRIPTIVA

Ia presente invencién se refiere a un robot industrial
nrogramado, concebido de acuerdo con la idea principal de la rei-
vindicacién 1.

En los dispositivos manipuladores maniohrados autondti-
camente de conformidad con un programa de movimientos, dispositi-
vos conocidos en general como robots industriales, puede éer ne-
cesario montar en un brazo de soporte, mévil tridimensionalmen-

;

te y, en caso dado, extensible, una cabeza giratoria sopoxtado-

ra de la correspondiente herramienta, el cual, por su parte y

por medio de motores de ajuste, posee paries giratorias snirede-

dor de tres ejes que forman angulos dé’459 entre sf y que puede
deseribir una rotacién de 3602 (o mas)., Para que las partes de

la cabeza giratoria puedan moverse rdpidamente, poseen NOGR masi:

y estén montadas, a ser posible, con poca friceibn. Sus ¢jis son
entonces relativamente débiles y sometidos solo a esfueé@?g.pe—
quefios de flexién. Este puede ser especialmente el caso'éuéhdo
entre la herramienta y la pieza a trabajar no existe contacto y
debido a eilo no se presentan imprevisibles éafuerzos, como suce-
de, por ejemplo, en las instalaciones de irradiacién, de barniza-
do o similares.,

Los ejes de articﬁlacidn en los puntos de la subdivi-
sién del brazo de soporte, usualmente inclinable verticalmente vy
giratorio horizontélmente por su base, se hallan sometidos, en
cambio, a elevadas ecargas debido a las masas bastante graﬁdes y
2 la lonsitud de palanca de las partes que componen el aludido

brazo.

En la fabricacifn de automéviles, en la que hen encon-
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trado apl%cacidn esta clase de diSpositivos manipuladores como ro
bots de barnizado, los cuales, como herramienta presentan en la
cabeza ciratoria un dispositivo aerogrdfico barnizadd, obligen a
que, antes del barnizado de la carroceria en bruto del vehiculo,
tengan que abrirse las puertas as{ como la capota del motor y la
tapa del maletero para conseguir de este modo, de forma imvecable,
el reseguido de las aristas o cantos. En las instalaciones de bar
nizado ya ampliamente aﬁtomatizadas, se utilizan dispositivos ma-
nipuladqres relativamente simples, previstos para ellot:EP? cua-
les actuan con un gancho o, si conviene, se aplican a las puertas
y tapas a abrir, a las que ponen en la debida posicidntgg'gpertu—
ra, en la que aquéllas, durante el subsiguiente proceso éé bzrni-
zado, se mantienen con ayuda de otros elementos., En este gaso, no

resulta interesante el elevado gasto de energfa mecdniga.pura lo
LR 4

aludida actividad auxiliar. ' cene

A través de la pat. DE-0S 32 44 053 se conoce.ya un ro-
bot del tipo antes mencionado que sirve para la aplicadiééfde ca~—
pas de pintura en carrocerfas de wvehiculos, en cuyo robot su mienm
bro de agarre estd constitu do por un gaﬂcho para puerta destinag
do a la apertura y cierre de las puertas de dicho vehfculo antes
0 bien después de la operacién de barnizado, El giro hprizontal
de tales puertas np precisa grandes esfuerzos, Dado que, sin em-
bargo, el mencionado gancho para puertas de los robots conocidos
est4d montado en una parte accionadora prevista también para rota-
cién del dispositivo aerogrdfico barnizador, no puede ser emplea-
do para levantar las capotas o0 tapas bastante pesadas del vehicu~
lo, ya que elleje de rotacién de aquella parte accionadora podria

resultar perjudicado por el peso de dichas capotas o tapas. Para
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©llo resultan necesarios, tanto antes como despuds, los ropoté
auxiliares antes citados, de elevado gasto.

La invencibn tiene por misién el propomer un robot in.--
dustrial que, 21 lado de su funcién propia de barmizado o trata-
miento andlogo de_las piezas a tratar, se halla en condiciones
de levantar,.de forma automdtica y sin elevado gasto adicional
de energfa mecdnica partes de piezas relativamente pesadas, como
son esvecialmente las cépotas de ‘las carrocerfas de vehiculbds.
Zsta funcibn la resuelye el robot industrial que se carag@?ﬁi?a
por lo expuesto en la reivindicacién 1,

Con el 6rzano de agarre no solamente pueden levdgtdrse
las capotas o tapas de las carrocerfas de vehfculos gino ta@%ién
abrirse y cerrarse las puertas de los mismos, de modo Que no es

necesario adaptar, en la forma usual, a la propia cabeza gizato-

ria ningin gancho,

- LN W
La invencién se describe a continuacién referida’h un

ejemplo de realizacién, representadb en el adjunto dibujo,'"du
musstra un robot barnizador y la carrocerfa esbozada de un vehi-
culo. Sin embargo,‘tal invencién no se limita al easo del barni-
zado sino que puede emplearse también para otros procesos automatizi
dos de trabajo, como son el de soplado o aspiracién realizados en
el interior de piezas de taller, vrocesos de irradiacibn o tam~
vién de soldadura.

El conjunto de este robot industrial se indicz en la
figora con (10). Consta de wn z6calo (11); de un pie derecho o
columna (12), giratoria sobre'dicho z6calo alrededor de su eje pa-
ra describir un determinado 4ngulo; de un brazo en voladizo o sa-

liente (13), articulado ‘en la extremidad superior del pie (12),



10,

25.

hrazo dque puede girar alrededor del eje horizontal (14) por nmedio
de un elemento de ajuste (no representado), situado entre el vie
v brazo aludidos; de un brazo de soporte (15), articulado al ex-
tremo delantero de aquel brazo saliente (13), brazo de sorvorte
que es susceptible de giro alrededof de un eje horizontal (16),
por medio de un elemento de ajuste solamente eshozado para des-
eribir asf un determinadoéhgﬁm; y de una cabeza giratoria indi-
cada en general con (17), situada en el extremo libre del brazo
de soporte (15). El zbcalo (1l) puede desplazarse, rd%ﬁgéto a su
superficie de apoyo, paralelamente a la carrocerfa (13) del veol-
culo, esbozada en lineas de puntos y que se mueve, pdbsggecto de
un disvpositivo transportadof‘no representado, en direccidn ner-
pendicular al plano del dibujoy para as! poder seguir g}:movimieg

to de tal carrocerfa durante un cierto trecho mientrag:tiene lu-

gar el proceso de tratamiento. ’ soes

Ia cabeza giratoria (17) presenta, como ya ﬁg.usual,
tresa partes, de las que lé primera, con su elemento (Tg).giratorio
3602 en el extremo delantero del brazo (15), lleva una sequda
parte (20), que, respecto a aqueila primera parte (19), también
vuede girar 3602, mientrdas que en la aludida segunda parte (20)
puede girar 3602, como tercera parte (21), un eje portador de la
herramienta, en el que esta ﬁlfima se halla montaeda formada, en el
presente caso, por un dispositivo aerogrdfico barnizador (22).

Los ejes que unen entre sf las partes (19), (20) y (21) estédn si-
tuidos entre sf formando dngulos de 459, las aludidas partes son
accionadas por motores de ajuste. De esta manera el dispositivo
aerogrdfico barnizador (22) puede tomar cuaiquier direccibn desea

da.
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Se comprende que se halla adaptado a la parte mecdnica
disefiada del robot industrial {10) un mando programador constitul
do en la forma usual, .

Cuando la carrocerfz (18) entra en la instalacién de
varnizado, para pasar las puertas entonces cerradas (23) vy las
capotas (24) a la posicién de apertura necesaria para el barniza~
do, en la extremidad delantera del brazo de soporte (15) se ha
aplicado, antes del punto de unién y mirando hacia la primera
parte (19) de la cabeza giratoria (17), un gancho (25) enfqu DPo-
sicién y direccién apropiadas para el engarce ¢as los punto.s. s:de-

cuados de las puertas (23) y capotas (24), y ello de modo;ng tal

wancho no se halle dentro de la trajecéoria de accibén de la herra
mienta, lo cual en.él dispositivo barnizador desecrito correspon-
de a la zona de proyeccifn aerogréfica. Con esta disposic@éé;ﬁel
aludido gancho (25) se sprovecha, por una parte, 1a moviliaégl
controlada del pie derecho o columa (12), del brazoéSaliéﬁﬁE’(l3)
y del brazo de séporte (15) y, si conviene, del zdcaﬁb (ll-):°:'-1
robot industriuzl (10). Por otra parte, las iuerzas que se presen-

tan durante los procesos de apertura actdan solamente en el 4rbol

}

de articulscién relativamente estable de los ejes (14) y (i6), pe
ro no en los ejes cargados con esfuerzos reducidos de flexidu en-
tre el brazo de soporte (15) ¥y la cabéza giratoria (17) y entre
las partes individuales de dicha cabeza.

Ia parte extrema delantera (27( del brazo de soporte
(15), ziratoria alrededor del eje longitﬁdinal de la citada cahe-
za siratoria (17), en cuyo extremo frontal va fijado de m~do ri-
wido el gancho (25) segin lo representado, es desplazable prefe-

rentemente de modo telescépico dentro del brazo de soporte, (15).



slenmds, aquella parte extrems (27) puede zirar alrededor :e &u
¢ie lon.itudinal para Que, indepeﬁdientemente de ia citoda enbo-
5o ciratoria (17), el aludido sancho (25) tambifn pueda i:vy
~lrededor del mencionado eje;

Serdn independientes del objeto de la inven2idn lo.
1teriales, formas y dimensiones del robot industrial descrito,
viewpre que -las variaciones que se introduzcan no afecten a su

. oo

ccencialidad., .
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REIVINDIZCACIONES

Se reivindica como objeto del presente Modelo de Utili-

l8,-Robot industrial pro.ramado, destinado a la manipu-
lrecibn de piezas a tratar, en las que, antes de su manipulado, wvon
montidas piezas que han de moverse, especialmente un robot barni-
zador vara la aplicacién de capas de pintura a carrocerfas en bru-
to de vehfculos, dotado de un brazo de soporte giratorio tﬁi@;éen—
sionalmente y con una cabeza rotativa situada en el extremo libre
de licho brazo, la cual lleva la correspondiente herramientﬁf:gn
esrecial forﬁada &sta por un dispositivo aerogrifico barnizador
i que puede girar, a gran velocidad de reparticiGn, alrededogﬂ@e

mittiples ejes, los cuales se cargan con esfuerzos que son esea-
°es®

zialmente menores que los que soportan los ejes giratorios d@}:

-
s g®e

referido brazo de soporte y provisto de un miembro de agarre.ypvil

“
cee @

junto con el referido brazo de soporte, miembro que se enguiicna
con una de las partes méviles de la correspondiente pieza a tratar
oara vasarla a una posicién de apertura, que se caracteriza por
el hecho de que el referido miembro de agarre (25) sirve pusa le-
vintar la parte movible (24) de dicha pieza y porque esta montado
de tal manera en el brazo de soporte (15) que las fuerzas jue ac-
tfan sobre el citado miembro de agarre (25) no gravitén sobre
nin uno de los ejes poco cargados giratorios de la cabeza rotoetive
(17).

28 -Robot industrial, seain la reivindicacién 1, que se
nricteriza por el hecho de que el miembro de agarre (25) aplice-

0o .irectamente al brazo de soporie (15) estid formado por un g.u-
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n0 aestinado a la apertura de las tapas o carotas del motor O
2el .aletero (24) de la carrocerfz de vehfculos.

38,~-Kobot industrial, seg¥n la reivindicacién 1 62,
que se caracteriza por el hecho de que el miembro de agarre (25)
se halla fijado de modo rigido en una parte extrema (27) del braz
z0 de soporte, alrededor de cuyo eje longitudinal puede girar la
cubeza rotativa (17).

48 ,-Robot industrial, segin la reivindicacién 3, cue
se caracteriza por el hecho de que la parte extrema (27) c%f
srazo de soporte se halla montada de modo telescépico denggo‘del

aludido brazo de soporte (15). .

58,~Robot industrial, segin la reivindicacién 3 § 4,

‘ue se caracteriza por el hecho de gque la parte extrema (27) el

brvizo de soporte es giratoria alrededor de su eje 1ongitugiﬁql.
68.-RO30T INDUSTRIAL PROGRAMADO, ESPECIALMENTE RULOT

SaHNIZADOR, Z:ﬁf

Sean cuales fueren las circuﬁstancias.que concurra
con la esencialidad propia de la misma,

Consta la presente Memoria descriptiva de nueve pdirinas
mecanosrafiadas por unz sola cara y va acompafiada de una hoja
de dibujos aclarativos.

Barcelona, 6 a osto 1984
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