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“del freno.

Memoria descriptiva de un Modélo de Utilidad en exclusiva pa-
ra Espafia, que por "UN DISPOSITIVO DE ACCIONAMIENTO DE 10S EJES Y/O CARRO DE
UN ROBOT INDUSTRIAL", se solicita por veinte afios a favor de DANOBAT, S. Coop,
de acuerdo con las Leyes vigentes sobre Propiedad Industrial, pudiéndbse, de |
acuerdo con los Convenios Intermacionales sobre la ‘materia., extender esta so-
licitud a otros pafses reivindicando la misma prioridad.

1a presente invencién trata de un dispositivo de accionamien-

to de los ejes y/o carro de un robot industrial, caracterizado porque consta

de:

a).- un cuerpo-carcasa que incluye, en sf mismo a:

b).= un motor que acciona, a través de una misma _eede'na cine-
mitica, as : } i : .. .:- .o

by )e= un primer pifién incorporado a un freno, "

bg).- un segundo pifién montado sobre una rueda. dentada Que ac-
ciona a un eje de giro del robot en el que, a su vez va montado un’ Ea;}:iunto
mévils o

[ ] L]
de modo que con el mismo motor, puede hacerse girar o detenerse por la accién

También se caracteriza porque dicho conjunto mévil congta de:

4).=- un cuerpo=carcasa que incluye, en sf mismo a: ., ,

b).~ sendos motores que accionan respectivamente: )
by) a través de una cadena cinemética y un juego de piféd/rue-
da dentada 2 un eje de giro, que es un eje del robot,
b,) a través de una pareja de engramajes cémicos a un husillo
a bolas en el que se monta un carro transversal de modo gue &ste posee un des-
plazamiento lineal,
Por ello, el dispositivo de accionamiento de los ejes y/o ca-
rro de un robot industrial de la invencién, constituye una novedad industrial,
con carﬁcteristicas propias y ventajosas respecto a las soluciones conocidas

que le hacen merecedor del privilegio de explotacifn exclusiva, a tenor de las
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Leyes vigentes sobre Propiedad Industrial.

Para comprender mejor el objeto de la presente invencién,

se representa.en‘los planos una forma preferente de realizacién prictica,

‘ susceptible de cambios accesorios que no desvirtfien su fundamento,

Ia figura 1 representa una vista general esquemdtica del
cuerpo-carcasa (5) y todos sus elementos integrantes en posicién de traba-

'Y

J0.

Ia figura 2 representa una vista general esquemdtica del
cuerpo-carcasa (16) y todos sus elementos integrantes en posicién de traba-

JO.

El montaje de carcasa (16) en el eje de giro (6) se hace por

intermedio de la brida (19); de modo que, si gira el eje (6) de la, figura

(1) gira todo el conjunto mévil representado en la figura 2, et
En ambas figuraf.s desvacan las siguientes particularidades:

1.~ Motor. _ caces

111~ Soporte. o,

2,~ Freno. o

3.~ Cadena ci:{ematica.

4.~ Ruedas dentadas a 90@. seede
§.~ Careasa, -...::..
6.~ Eje de giro. % .'.:.: K
11,~ Motores. ..
110.~ Pared interior. s
12,-~ Freno. ;

13.- Cadena cinemética,
14.~ Ruedas dentadas a 902
15.- Carro transversal.
151.~ Eje.
16.~ Carcasa,

17.- Eje de giro.
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18.- Engranajes conicos

19.- Brida

20.- Husillo a bolas

El motor (1) se monta en un soporte (111) de la pfopia car-
casa (5) y en su eje de salida 1lleva la cadena cinemitica (3).

A través de dicha cadena cinemdtica (3) se accionan, respec-
tivamente:

- a un freno (2)
- a2 un juego de ruedas (4) dentadas a 902. Una rueda (41)
va solidaria al eje de salida de la cadena cinemdtica (3) y otra rueda dentada
(42) solidaria al eje de giro (6).

En dicho eje de giro (6) se monta un conjunto mévil “¢aM).

Dicho corjunto mévil (G{) estd formado » bdsicamente, por:

- una cavcasa (16),

- sendos motores (11), ceede

- un freno (12), ¥

- una cadena cinemitica (13) que hacen moverse en giro a un

eje (17) y en desplazamiento lineal a un carro transversal (15). .

Este conjunto mévil (CM) va solidario al eje de giro (6) me-

diante una brida (19) montada fija en la carcasa (16). : _‘::.
Los motores (11) -dos motores (11)- se montan en und. pured
interior (110) de 1a carcasa (16). St

El eje de salida de un motor (11) acciona, a través de la ca-
dena cinemdtica (13), a un juego dé pifién (141) y rueda (142) dentados a 90e
que hace girar al eje 17).

El eje de salida de otro motor (11) hace girar a un juego de
engranajes cnicos (18) que, a través de un husillo a bolas (20) provoca un

desplazamiento lineal del carro tramsversal (15), guiado en un eje (151).
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REIVINDICACIONES

1.- Un dispositive de accionamiento de los ejes y/o carro de
un robot industrial, caracterizado porque consta de:
a).- un cuerpo-carcasa que incluye, en si mismo a:
b).- un motor que acciona, a través de una misma cadena ci-
nem&{ica, a:
by ).~ un primer pifién incorperado a un freno,
by).- un segundo Ppifién montado sobre una rueda dentada que ac-
ciona a un e¢je de giro del robot en el que, a su vez va montado un conjunto
mévil;
de modo que con el mismo motor puede hacerse girar o detenerse por Ja.2ccién -

del freno. e tee

2.~ Un dispositivo de accionamiento de los ejes y/o carro de

=4
un robot industrial, segfin reivindicacién primera, caracterizado porque dicho

conjunto mévil consta de: .

a).- un cuerpo-carcasa que incluye, en sf mismo as
b).~- sendos motores que accionan respectivamente:
by).- & través de una cadena cinemdtica y un juego de.pifién/
rueda dentads a un eje de giro, que es un eje del robot, o™

bg).~ a través de una pareja de engranajes cénicos aum husi-

1lo a bolas en el que se monta un carro transversal de modo que éste:pesee
un desplazamiento lineal. oo

3.— UN DISPOSITIVO DE ACCIONAMIENTO DE LOS EJES Y/O CARRO DE
UN ROBOT INDUSTRIAL.

Tal como se ha descrito en la presente memoria de seis hojas

y sus planos anexos.
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