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Memoria descrip tiva de un Modelo de U tilidad en exclusiva 
para España, que por "MECANISMO DE ACCIONAMIENTO DE MUÑECA, EN ROBOTS IN­
DUSTRIALES", se s o l ic i ta  por veinte años a favor de DANOBAT, S. Coop.,  de 
acuerdo con la s  Leyes vigentes sobre Propiedad In d u s tr ia l, pudiéndose, de 
acuerdo con los Convenios Internacionales sobre l a  m ateria, extender e s ta  
so lic itu d  a otros países reivindicando la  misma prioridad .

La presente invención t r a ta  de un mecanismo de accionamien­
to de muñeca, en robots in d u s tr ia le s , caracterizado porque consta,en una 
carcasa-armazón, de:

a) un c ilind ro  ro ta tiv o , so lidario  a un cuerpo y a un adapta­
dor en e l  que se montan la s  garras d e l robot,

*  *  *  *b) medios de encíavamiento que posicionan a dicho conjunto en** **unas determinadas posiciones angulares; 1 * .
de modo que puede enclavarse e l  conjunto deteniéndose su giro en posiciones 
angulares preestablecidas.

También se carac te riza  porque los citados medios He ^nclava-:miento lo s  constituyen:
a) un c ilin d ro  de enclavamiento montado en la  carcasa-armazón,
b) conformaciones en e l  cuerpo en la s  que se posiciona e l  c i -* *lin d ro , enclavando a l  conjunto susceptible de g iro . *****

*  *  +  *También se carac te riza  porque e l  citado adaptador*.l& .Consti­
tuye: 

ra  l ib r e ,  

ción de l robot.

*.* *.
* * *

a) un caequillo montado en la  carcasa-armazón y en e l  que g i-

b) un e je  en e l  que se montan la s  garras o elementos de su je-

Por e l lo ,  e l  mecanismo de accionamiento de muñeca, en robots 
in d u s tr ia le s , de la  invención, constituye una novedad in d u s tr ia l, con carac­
te r í s t ic a s  propias y ventajosas respecto a la s  soluciones conocidas que le  ha­
cen merecedor del p riv ile g io  de explotación exclusiva, a tenor de la s  Leyes 
vigentes sobre Propiedad In d u str ia l
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Para comprender mejor e l  objeto de la  presente invención, se 
representa en los planos una forma preferente de rea lizac ió n  p rác tica , sus­
ceptib le  de cambios accesorios que no desvirtúen su fundamento.

La fig u ra  1 representa una sección general esquemática del 
mecanismo de accionamiento de muñeca, en robots in d u s tr ia le s , objeto de la  
presente invención, con sus principales elementos y partes  in teg ran tes.

El mecanismo de accionamiento de muñeca, en robots in d u s tr ia ­
le s ,  objeto de la  presente invención, queda estructurado en:

-  una carcasa-armazón (4) ,
-  un ci l in d ro ro ta tivo  (1 ),
-  un cuerpo (2) , + * * *-  un c ilin d ro  de enclavamiento (3) , *. *.-  un casquillo  (5) ,  y  ̂ ****
-  un eje (6).
La carcasa-armazón (4) incorpora en su in te r io r  a,Jjq^ restan ­

tes  elementos, sobresaliendo de dicha carcasa e l  e je  (6) a travéS d& un o r i-  
f ic io  fro n ta l  (41) -v er fig u ra  1- .

El e je  (6) llev a  montados en s i  a lo s  elementos de sujeción del 
robot -g arras  no representadas- y g ira  l ib re  respecto a la  carcasa^armazón (4), 
para lo  cual se monta en e l  casquillo (5 ) . *,* .

El movimiento de giro de l e je  (6) lo  recibe del oaÜñdro ro ta -* * *
tivo  (1 ) montado en una pared in te r io r  (42) de dicha carcasa-armazón (4) .

El acoplamiento entre c ilin d ro  ro ta tiv o  (1) y e je  ^6) tiene 
lugar por encaje de una cabeza-cuadradillo (11) conformada en e l  e je  motriz 
del c ilin d ro  ro ta tivo  (1) en una ca jera—cuadradillo (61) definida en corres­
pondencia en este  extremo del eje (6). S in a l te ra r  en absoluto la  esencia del 
acoplamiento, la s  conformaciones pueden in v e rtirse .

El c ilin d ro  ro ta tivo  (1) lle v a  montado un cuerpo (2) que g ira  
conjunta y solidariamente con e l eje motriz (11) dentro de la  carcasa-armazón 
(4). Este cuerpo (2) lle v a  conformaciones de enclavamiento (21), posic ional- 
mente enfrentadas a l  c ilin d ro  de enclavamiento (3)? montado también en l a  car-
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casa-armazón (4) -ver fig u ra  1- ,
Las conformaciones de enclavamiento (21) se han prev isto  en 

6$ e l  cuerpo (2) a espacios angulares determinados.
Con esta  constitución e l  funcionamiento es e l  siguien te:
EL c ilin d ro  ro ta tiv o  (1 ) , con su g iro , hace g ira r  a l  conjunto

formado por:
-  su e je  motriz (1 1 ) ,

70 -  e l  cuerpo (2),
-  e l  eje (6).
En un c ie r to  ángulo, o cada c ierto  ángulo, se activa por medios 

ex te rio res a l  cilindro  de enclavamiento (3) , cuyo vástago-eje (31) se a lo ja  en 
una de la s  conformaciones de enclavamiento (21), bloqueando en una*predetermi- 

75 nada posición a todo e l  conjunto. * I
Cuando nuevamente se ac tiv a  e l  c ilindro  (3) para que su vásta­

so eje ( 3 1 ) lib e re  a l  cuerpo (2) e l  conjunto queda l ib re  para g iran  nuevamen­
te .
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R E I V I N D I C A C I O N E S
1. -  Mecanismo de accionamiento de muñeca, en robots in d u stria ­

le s ,  caracterizado porque consta, en una carcasa-armazón, de:
a) un c ilin d ro  ro ta tiv o , so lidario  a un cuerpo y a un adapta­

dor en e l  que se montan la s  garras del robot,
b) medios de enclayamiento que posicionan a dicho conjunto en 

unas determinadas posiciones angulares;
de modo que puede enclavarse e l  conjunto deteniéndose su giro en posiciones 
angulares preestab lecidas.

2 . -  Mecanismo de accionamiento de muñeca, en robots in d u str ia ­
le s ,  según reiv indicación a n te rio r , caracterizado porque los citados medios de 
enclavamiento los constituyen: *+ *-

a) un c ilin d ro  de enclavamiento montado en la  caitaáh-armazón,
b) conformaciones en e l  cuerpo en la s  que se posiciona e l  c i l in  

dro, enclavando a l  conjunto susceptible de g iro .
^ *  -s3 . -  Mecanismo de accionamiento de muñeca, en robo^fa .in du stria ­

le s ,  según reivindicaciones an te rio res , caracterizado porque e l  citado adap­
tador lo  constituye: ***/-

lib re .
a) un casquillo  montado en la  carcasa-armazón y en e l  que g ira* * **1 * *
b) un e je  en e l  que se montan la s  garras o elemento^ <de su je-

*.* **.ción del robot.
4 .-  MECANISMO DE ACCIONAMIENTO DE MUÑECA, EN ROBOTS INDUSTRIA­

LES.
Tal como se ha descrito  en la  presente memoria de cinco hojas 

y sus planos anexos.
^ *
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