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MEMORIA DESCRIPTIVA
La presente invención se refiere a un robot industrial 

programado, concebido de acuerdo con la idea principal de la rei­
vindicación 1.

En los dispositivos manipuladores maniobrados automáti­
camente de conformidad con un programa de movimientos, dispositi­
vos conocidos en general como robots industriales, puede ser ne­
cesario montar en un brazo de soporte, móvil tridimensionalmen-f
te y, en caso dado, extensible, una cabeza giratoria soyor*¡?ado-
ra de la correspondiente herramienta, el cual, por su parte y
por medio de motores de ajuste, posee partes giratorias*alrede-
dor de tres ejes que forman ángulos de 45* entre sí y que puede
describir una rotación de 3606 (o mas). Para que las partes de
la cabeza giratoria puedan moverse rápidamente* poseen masn

*.* Iy están montadas, a ser posible, con poca fricción. Sus ejes* son 
entonces relativamente débiles y sometidos solo a esfuerzos ne-Oe o
queños de flexión. Este puede ser especialmente el casovdaádo 
entre la herramienta y la pieza a trabajar no existe contacto y 
debido a ello no se presentan imprevisibles esfuerzos, como suce­
de, por ejemplo, en las instalaciones de irradiación* de barniza­
do o similares.

Los ejes de articulación en los puntos de la subdivi­
sión del brazo de soporte, usualmente inclinable verticalmente y 
giratorio horizontalmente por su base, se hallan sometidos, en 
cambio, a elevadas cargas debido a las masas bastante grandes y 
a la longitud de palanca de las partes que componen el aludido 
brazo.

En la fabricación de automóviles, en la que han encon-
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trado aplicación esta clase de dispositivos manipuladores como ro 
bots de barnizado, los cuales, como herramienta presentan en la 
cabeza giratoria un dispositivo aerográfico barnizad#; obligan a 
que, antes del barnizado de la carrocería en bruto del vehículo,

5. tengan que abrirse las puertas así como la capota del motor y la 
tapa del maletero para conseguir de este modo, de forma impecable, 
el reseguido de las aristas o cantos. En las instalaciones de bar 
nizado ya ampliamente automatizadas, se utilizan dispositivos ma­
nipuladores relativamente simples, previstos para ello¿*ip^ cua- 

10. les actúan con un gancho o, si conviene, se aplican a las puertas 
y tapas á abrir, a las que ponen en la debida posiciónidá'&pertu- 
ra, en la que aquéllas, durante el subsiguiente proceso de barni­
zado, se mantienen con ayuda de otros elementos. En este qaso, no+ * * *
resulta interesante el elevado gasto de energía mecánica.gara la

15. aludida actividad auxiliar. ....* * *
A través de la pat. DE-OS 32 44 053 se conoce'.ya un ro-*e *ebot del tipo antes mencionado que sirve para la aplicación de ca­

pas de pintura en carrocerías de vehículos, en cuyo robot su miem 
bro de agarre está cónstitu'do por un gancho para puerta destina 

20. do a la apertura y cierre de las puertas de dicho vehículo antes 
o bien después de la operación 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 
está montado en una parte accionadora prevista también para rotn- 

25. ción del dispositivo aerográfico barnizador, no puede ser emplea­
do para levantar las capotas o tapas bastante pesadas del vehícu­
lo, ya que el eje de rotación de aquella parte accionadora podría 
resultar perjudicado por el peso de dichas capotas o tapas. Para
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ello resultan necesarios, tanto antes como después, los robots 
auxiliares antes citados, de elevado gasto.

La invención tiene por misión el proponer un robot in­
dustrial que, al lado de su función propia de barnizado o trata- 

5. miento análogo de las piezas a tratar, se halla en condiciones 
de levantar, de forma automática y sin elevado gasto adicional 
de energía mecánica partes de piezas relativamente pesadas, como 
son especialmente las capotas de las carrocerías de vehículos.
Esta función la resuelve el robot industrial que se caracb&f&ba 

.10. por lo expuesto en la reivindicación 1.
Con el órgano de agarre no solamente pueden leváhydpse...

las capotas o tapas de las carrocerías de vehículos sino también 
abrirse y cerrarse las puertas de los mismos, de modo que no.es* * w *
necesario adaptar, en la forma usual, a la propia cabeza gi^s.to-

* . *  *

15. ria ningún gancho. . ...*.
La invención se describe a continuación referida *.a*un*+

ejemplo de realización, representado en el adjunto dibujo,"(¿ue 
muestra un robot barnizador y la carrocería esbozada de un vehí­
culo. Sin embargo, tal invención no se limita al caso del barni- 

20. zado sino que puede emplearse también para otros procesos automatiza' 
dos de trabajo, como son el de soplado o aspiración realizados en 
el interior de piezas de taller, procesos de irradiación o tam­
bién de soldadura.

El conjunto de este robot industrial se indica en la 
25. figura con (10). Consta de un zócalo (11); de un pie derecho o

columna (12), giratoria sobre dicho zócalo alrededor de su eje pa­
ra describir un determinado ángulo; de un brazo en voladizo o sa­
liente (13), articulado °en la extremidad superior del pie (12),



brazo que puede girar alrededor del eje horizontal (14) por medio 
de un elemento de ajuste (no representado), situado entre el pie 
y brazo aludidos; de un brazo de soporte (15), articulado al ex­
tremo delantero de aquel brazo saliente (13), brazo de soporte 

5. que es susceptible de giro alrededor de un eje horizontal (16), 
por medio de un elemento de ajuste solamente esbozado para des­
cribir así un determinado áhgúüo; y de una cabeza giratoria indi­
cada en general con (17), situada en el extremo libre del brazo

* * * *de soporte (15). El zócalo (11) puede desplazarse, rá&ppeto a su 
10. superficie de apoyo, paralelamente a la carrocería (18) del vehí­

culo, esbozada en lineas de puntos y que se mueve, poy^efecto de 
un dispositivo transportador no representado, en dirección per­
pendicular al plano del dibujo; para asi poder seguir el. movimien
to de tal carrocería durante un cierto trecho mientras'tiene lu-

. *  ** * +
15. gar el proceso de tratamiento.

*  *  *  *

La cabeza giratoria (17) presenta, como ya aq usual,w *a
tres partes, de las que la primera, con su elemento (19) giratorio 
3600 en el extremo delantero del brazo (15)) lleva una segunda 
parte (20), que, respecto a aquella primera parte (19)? también 

20. puede girar 3600, mientras que'en la aludida segunda parte (20) 
puede girar 3600, como tercera parte (21), un eje portador de la 
herramienta, en el que esta última se halla montada formada, en eü 
presente caso, por un dispositivo aerográfico barnizador (22).
Los ejes que unen entre sí las partes (19)? (20) y (21) están si- 

25. tuados entre sí formando ángulos de 450. Las aludidas partes son 
accionadas por motores de ajuste. De esta manera el dispositivo 
aerográfico barnizador (22) puede tomar cualquier dirección desea 
da.
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Se comprende que se halla adaptado a la parte mecánica 
diseñada del robot industrial (10) un mando programador constituí 
do en la forma usual.

Cuando la carrocería (18) entra en la instalación de 
5. barnizado, para pasar las puertas entonces cerradas (23) y las

capotas (24) a la posición de apertura necesaria para el barniza­
do, en la extremidad delantera del brazo de soporte (15) se ha 
aplicado, antes del punto de unión y mirando hacia la primera
parte (19) de la cabeza giratoria (17), un gancho (25) en/uqg po-*****

10. sición y dirección apropiadas para el engarce can los puntos ade­
cuados de las puertas (23) y capotas (24)* y ello de modo-qy.^ tal...
pancho no se halle dentro de la trayectoria de acción de la herra
mienta, lo cual en el dispositivo barnizador descrito correspon-* + * +
de a la zona de proyección aerográfica. Con esta disposición.del

*,* *
15. aludido gancho (25) se aprovecha, por una parte, la movilidad

controlada del pie derecho o columna (12), del brazo saliente* (1 3) 
y del brazo de soporte (15) y, si conviene, del zÓcaáo (ll*)f*(3 "* 
robot industrial (10)á Por otra parte, las fuerzas que se presen­
tan durante los procesos de apertura actúan solamente en el árbol 

20. de articulación relativamente estable de los ejes (14) y (16), pe­
ro no en los ejes cargados con esfuerzos reducidos de flexión en­
tre el brazo de soporte (15) y la cabeza giratoria (17) y entre 
las partes individuales de dicha cabeza.

La parte extrema delantera (27( del brazo de soporte 
25. (15), giratoria alrededor del eje longitudinal de la citada cabe­

za giratoria (17), en cuyo extremo frontal va fijado de m'-do rí­
gido el gancho (25) según lo representado, es desplazáble prefe­
rentemente de modo telescópico dentro del brazo de soporte (15).



J.emás, aquella parte extrema (27) puede ;?;irar alrededor -e su 
,ie longitudinal para que, independientemente de la citada cao 
i giratoria (17)* el aludido gancho (25) también pueda ;irur 
¿rededor del mencionado eje.

Serán independientes del objeto de la invención iím
.tcriales, formas y dimensiones del robot industrial ¿escrito 
iempre que las variaciones que se introduzcan no afecten a su 
sencialidad. .* ***
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N O T A
R E I V I N D I C A C I O N E S  

Se reivindica como objeto del presente Modelo de Utili­
dad:

5. 1A.-Robot industrial programado, destinado a la manipu­
lación de piezas a tratar, en las que, antes de su manipulado, van 
montadas piezas que han de moverse, especialmente un robot barni­
zador para la aplicación de capas de pintura a carrocerías en bru-

* ***to de vehículos, dotado de un brazo de soporte giratorio trRd^men-
^0. sionalmente y con una cabeza rotativa situada en el extremo libre

de dicho brazo, la cual lleva la correspondiente herramienta/jgn
es-acial formada ósta por un dispositivo aerográfico barnizador
y que puede girar, a gran velocidad de repartición, alrededor^de
múltiples ejes, les cuales se cargan con esfuerzos que son <es-aa-*.

5. oialmente menores que los que soportan los ejes giratorios del.
.*

referido brazo de soporte y provisto de un miembro de agarre, jnóvil
*

*  *  +junto con el referido brazo de soporte, miembro que se engancha 
con una de las partes móviles de la correspondiente pieza a tratar 
-ara pasarla a una posición de apertura, que se caracteriza por 

0. el hecho de que el referido miembro de agarre (25) sirve para le­
vantar la parte movible (24) de dicha pieza y porque esta montado 
de tal manera en el brazo de soporte (15) 9Ue las fuerzas que ac­
túan sobre el citado miembro de agarre (25) no gravitán sobre 
nin*uno de los ejes poco cargados giratorios de la cabeza rotativa 

3. (17).
23.-Robot industrial, según la reivindicación 1, que ae 

caracteriza por el hecho de que el miembro de agarre (25) aplica- 
ao directamente al brazo de soporte (15) está formado por un g-n-



cío uestinado a la apertura de las tapas o capotas del motor o 
uel caletero (24) de la carrocería de vehículos.

33.-Robot industrial, según la reivindicación 1 62, 
que se caracteriza por el hecho de que el miembro de agarre (25) 
se halla fijado de modo rígido en una parte extrema (27) del ora 
Ro de soporte, alrededor de cuyo eje longitudinal puede girar la 
cabeza rotativa (17).

43.-Robot industrial, según la reivindicación 3? que
se caracteriza por el hecho de que la parte extrema (27)
or̂ .zo de soporte se halla montada de modo telescópico dentro ¿el
eludido brazo de soporte (15). * ;*.

53.-Robot industrial, según la reivindicación 3 6 4,
que se caracteriza por el hecho de que la parte extrema (27) del

* *  ^
or'tzo de soporte es giratoria alrededor de su eje longitudinal.

63.-R030T INDUSTRIAL PROGRAMADO, ESPECIALMENTE Rü"OT* * * *
¿tdNIZADOR. * '

* *.Sean cuales fueren las circunstancias que concurran 
con la esencialidad propia de la misma.

Consta la presente Memoria descriptiva de nueve páginas 
mecanografiadas por una sola cara y va acompañada de una hoja 
de dibujos aclarativos.

Barcelona, 6 agosto I984
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