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Memoria descriptiva de un Modelo de Utilidad en exclusiva
para Espafia, que por WMECANISMO DE ACCIONAMIENTO DE MUNECA, EN ROBOTS IN-
DUSTRIALES", se solicita por veinte afios a favor de DANOBAT, S. Coop., de
acuerdo con las Leyes vigentes sobre Propiedad Industrial, pudiéndose, de
acuerdo con los Convenios Internacionales sobre la materia, extender esta
solicitud a otros pafses reivindicando la misma prioridad.

1a presente invencién trata de un mecanismo de accionamien-
to de mufieca, en robots industriales, caracterizado porque consta,en una
carcasa-armazén, de:

a) un cilindro rotativo, solidario a un cuerpo y a un adapta-
dor en el que se montan las garras del robot, .

b) medios de enclavamiento que posicionan a'dich?.ééﬁjunto en
unas determinadas posiciones angulares; : :.3.:
de modo que puede enclavarse el conjunto detenidndose su giro en posiciones

angulares preestablecidas. .

También se caracteriza porque los citados medios He ®nclava-

miento los coxstituyen:

a) un cilindro de enclavamiento montado en la carcasa-armazén,

. ..':.
b) conformaciones en el cuerpo en las que se posiciona el ci-

.
o 0%,
ce

lindro, enclavando al conjunto susceptible de giro. vee
L X I

También se caracteriza porque ¢l citado adaptador’,ld .tonsti-

tuye: .

a) un casquillo montado en la carcasa-armazén y en el que gi-
ra libre,
' b) un eje en el que se montan las garras o elementos de Suje-
cién del robot. o
Por ello, el mecanismo de accionamiento de mufieca, en robots
industriales, de la invencién, constituye una novedad industrial, con carac-
teristicas propias y ventajosas respecto a las soluciomes conocidas que le ha-
cen merecedor del privilegio de explotacién exclusiva, a tenor de las Leyes

vigentes sobre Propiedad Industrial
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Para comprender mejor el objeto de la presente invencién,se
representa en los planos una forma preferente de realizacién prdctica, sus-
ceptible de cambios accesorios que no desvirtfen su fundamento.

Ia figura 1 representa una seccién general esquemdtica del
mecanismo de accionamiento de mufieca, en robots industriales, objeto de la
presente invencién, con sus principales elementos y partes integrantes.

El mecanismo de accionamiento de mufieca, en robots industria-
les, objeto de la presente invencién, queda estructurado en:

- una carcasa-armazén (4),

- un cilindro rotativo (1),

un cuerpo (2),

- un cilindro de enclavamiento (3),

un casquillo (5), y Ve

un eje (6).

Ia carcasa-armazén (4) incorpora en su interior a Jlq% restan-
tes elementos, sobresaliendo de dicha carcasa el eje (6) a través de un ori-
ficio frontal (41) -ver figura 1=, -

El eje (6) lleva montados en si a los elementes de sujecién del
robot -garras no representadas- y gira libre respecto a la carcégiléfmazén (4),

para lo cual se monta en el casquillo (5). ve L

El movimiento de giro del eje (6) lo recibe del ci.]:i’xzdro rota-
tivo (1) montado en una pared interior (42) de dicha carcasa-armazén (4).

El acoplamiento entre cilindro rotativo (1) y eje‘ta).tiene
lugar por encaje de una cabeza-cuadradillo (11) conformada en el eje motriz
del cilindro rotativo (1) en una cajera-cuadradillo (61) definida en corres-
pondencia en este extremo del eje (6). Sin alterar en absoluto la esencia del
acoplamiento, las conformaciones pueden invertirse.

El cilindro rotativo (1) lleva montado un cuerpo (2) que gira
conjunta y solidariamente con el eje motriz (11) dentro de la carcasa-armazén

(4). Este cuerpe (2) lleva conformaciones de enclavamiento (21), posicional-

mente enfrentadas al cilindro de enclavamiento (3), montado también en la car-
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casa-armazén (4) -ver figura 1-,

1as conformaciones de enclavamiento (21) se han previsto en

el cuerpo (2) a espacios angulares determinados.

Con esta constitucién el funcionamiento es el siguiente:

El cilindro rotativo
formado pors:

- su eje motriz (11),

- el cuerpo (2),

- el eje (6).

(1), con su giro, hace girar al conjunto

En un cierto 4ngulo, o cada cierto dngulo, se activa por medios
exteriores al cilindro de enclavamiento (3), cuyo vdstago-eje (31) se aloja en

una de las conformaciones de enclavamiento (21), bloqueando en uni predetermi-

nada posicién a todo el conjunto. '.% .

Cuando nuevamente se activa el cilindro (3) para que su v4sta—
g0 eje (31) libere al cuerpo (2) el conjunto queda libre para girar, nuevamen—

~qg0g -~

te.

O s ettt st
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REIVINDICACIONES

1.~ Mecanismo de accionamiento de mufieca, en robots industria-
les, caracterizado porque consta, en una carcasa-armazén, de:

a) un cilindro rotativo, solidario a2 un cuerpo y a un adapta-
dor en el Qque se montan las garras del robot,

b) medios de enclavamiento que posicionan a dicho conjunto en
unas determinadas posiciones angulares;
de modo que puede enclavarse el conjunto deteniendose su giro en posiciones
angulares preestablecidas.

2.- Mecanismo de accionamiento de mufieca, en robots industria-

les, segfin reivindicacién anterior, caracterizado porque los citados medios de

LI N

enclavamiento los constituyen:

v @ -
a) un cilindro de enclavamiento montado en la carcash-armazén,

b) conformaciones en el cuerpo en las que se posiciona el cilin

-

dro, enclavando al conjunto susceptible de giro. nene”
3.— Mecanismo de accionamiento de mufieca, en robots ,gﬁldustria-
les, segfin reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el citado adap-

tador lo constituye:

s ’.

a) un casquillo montado en la carcasa-armazén y en el que gira
- (]

libre, s
CALN Tl
b) un eje en el que se montan las garras o elementos de suje-
[ ]

cién del robot. «"n

LY I

4.- MECANISMO DE ACCIONAMIENTO DE MURECA, EN ROBOTS INDUSTRIA-

LES.
Tal como se ha descrito en la presente memoria de cinco hojas
y sus planos anexos,

- -
a, 4 7 e, Bk -

MIGUEL ANGEL URIZAR BARAKDIAR
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