:
NUMERO - P@ Y
™ 253532 _

@ FECHA DE PRESENTACICON

REGISTRO DE LA PROPIEDAD INDUSTRIAL ES

™)

~e PAR 1 5 s

A

Y+
e )

MODELO DE UTILIDAD | 1 pny 10:c

niELE LSRN

g

»

ESPANA

e

IC) ARIORNDADES:

3 INUMERD FECHA : (33} PAIS

@ FECHA CE PUNLICIDAD B1) CLABIFICAGION INTERNACIONAL

B25T ‘1&ﬂo —

(a TITULS DE LA INVENCION .

"MANIFULADOR PARA ACCIONAMIENTOS AUTOMATIZADOS"

THSOUSITANTE (S)

'ENSAMBLAJE Y MANIPULACION INDUSTRIAL, S. A.-EMINSA T
,M‘::/

08004-BARCELONA, Polig. Ind. Zona Franca, Sector C, calle F...

DOMICILIO DEL SOLICITANTE

@ INVENTQR (1 -}

/_

@ TITULAR {(£3)

ENSAMBLAJE ¥ MANIPULACION INDUSTRIAL, S. A.-EMINSA

o]

i

@ REPRESENTANTE

Den Ignacio GOMEZ~ACEBQ Y DUQUE DE ESTRADA - 247 (X)

' E LA MEMORIA
UNE A4 Mod. 2504— Precia 2 ptas, . UTILICESE COMO PRIMERA PAGINA P



10

15

20

25

30

-2 -

MEMORTA DESCRIPTTIVA

La presente invencidn se refiere, segin se expresa en
el enunciado de esta memoria‘descriptiva, a2 un manipulador
para accionamientos automatizados, especialmente concebido
para ser utilizado en el campo de la robotica, cuyas carac
teristicas estructurales'haq sido especialmenta concebidas
eh orden a potenciar ostensiblemente sus posibilidades de
reqgulacidn posicional con'respecto a la correspondiente
plataforma o elemento soporte sobre el que esta instalado
el manipulador.

Como es sabido, en el campo anteriormente citado, es

decir en el de la robotica, se utilizan manipuladorésg"c&-

pacitados para repetir indefinidamente cualquier movihied-
to automatizado, consistentes en un cuerpo o carcasa due
se fija, con la colaboracidn de una brida, al corrggéon-
diente soporte de sustentacidn, alojandose en el seno del
e : 2. .
citado cuerpo o carcasa, medios neumaticos, electrigcos,

o de cualgquier otro tipo, capacitados para desplazar,”’en

el sentido previsto, bien a una mordaza, o cualquier; obro
elemento de fijacidn, para transportar el objeto Qéiéue
se trate, o bien a un segundo manipulador, cuando la;.eii-
gencias practicas de un detarminado accionamiento automati
zado, requiera de la accidn combinada de dos o mas manipu-
ladores.

Convencionalmente los manipuladores incorporan un cuer-
po o carcasa da configuracidén prismatico-rectangular, como
contenedor de sus elementos operativas, lo gque supone, por

un lado la necesidad de una brida especial para su fijacion

y por ctro lado una limitacidn en cuanto a las posibilida-
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des de posicionamiento del manipulador con respecto al co-
rrespondiente soporte, ya que, obviamente, dicho manipula-
dor tan solo permite regular a voluntad el posicionamien-
to con respecto al soporte dentro del Ambito de desplaza-
miento axial de su cuerpo, y en sentido angular cuatro po-
siciones especificas, desfasadas entre si a 902, concreta-
mente las cuatro posiciones gque un cuerpo prismatico-cua-

drangular puede adoptar con respecto a una brida de idénti

ca configuracidn.

El manipulador que la invencidn propone presenta ccmo.
especial caracteristicas el hecho de que su cuerpo o carca
sa es cilindrico, lo que equivale a que dicho cuerpo pueda

adoptar con respecto al corraspondiente soporte, cualguiér

posicionamiento en sentido de desplazamiento axial, «come
.o

los manipuladores convencionales, pero ademas cualquiera
T 13 . T ’ . - * .
de las infinitas posiciones en sentido angular, estabie&d-
[ K X ]

das en el seno de un giro completo, de 3602, sobre si mis-~

mo. Esta configuracidn cilindrica del cuerpo o carcasa no

sclo amplia considerablemente las posibilidades de regula-

cidn posicional para el mismo, con respecto al correspan-

.o ®
diente soporte, sino que ademids supone un sustancial .aho-

[ o o

a s s

rro econdomico por cuanto que, como es evidente, una carca-
sa de configuracidén cilindrica, 'es sensiblemente mas bara
ta que una carcasa prismatico-rectanqular, permitiendo ade
mids la utilizacidia de una brida convencional, estandariza-
da, y consecuentemente también mas econdmica.

Por otro lado esta posibilidad de que el cuerpo del ma-
nipulador adopte cuaiquier posicidn en sentido angular con
respecto a su soporte, permite que, cuando tal posicién

pueda ser variable, se adopte aquella en la que los pisto-
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nes correspondientes a los mecanismos de accionamiento del
manipulador queden superpuestos, es decir incluidos en un
imaginario plano vertical, ofreciendo una mayor resisten-
cia mecanica y evitanto la aparicién en los niismos de de-
formaciones producidas por fatiga.

De acuerdo con otra de las caracteristicas de la inven-
cién, se ha previsto que al extremo mévil y operativo del
manipulador sea acoplable una mordaza, semejante a la uti-
lizada para su propia fijacidén al correspondiente soporte,
lo que permite a su vez la fijacidn al mismc de un segundoc
manipulador, en disposicién perpendicular con respecto al
primero, con lo gue se obtienen dos movimiento perpendicu-
lares conjugados, con lo que el segundo manipulador ,gspd

capacitado para girar con respecto a un imaginario eje’ que

e, .

lo atraviesa diametralmente, merced a la posibilidad de

desplazamiento angular del primer manipulador con respécto

a su correspondiente soporte, con lo que en la mordaza o

elemento de fijacidn para las piezas a transportar esta

*2e00e
, -

capacitada para regqular su posicidn, no solo de acpexdo

con la regulacidn anteriormente citada, sino combinadqmég-

te con la propia requlacidn en sentido angular, del séﬁﬁﬁ—

do manipulador con respecto a la brida soporte asociada
al extremo operativo del primero.
Este efecto puede multiplicarse mediante el acoplamieﬁ-

to al segundo manipulador de un tercer manipulador, con

la colaboracién de una brida también semejante a las ante-
riormente citadas y acoplada al extremo coperativo del se-
gundo manipulader.

Se deduce de lo anteriormente expuesto queé las posibili

dades de regulacidn posicional para un manipulador o un
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grupo de manipuladores estructurados de acuerdo con el ob-
jeto de la presente invencidn, se ven sustancialmente po-

tenciadas con respecto a las que ofrece cualquier manipula

dor convencional.

Para complementar la descripcidn gue se estd realizando
y con objeto de ayudar a una mejor comprensién de las ca-

racteristicas del invento, se acompaiia a la presente memo-

- -

ria descriptiva, como parte integrante de la misma, de una
hoja Unica de planos en la que con caracter ilustrativo
y no limitativo, se ha representado lo siquiente:

La figura 1.- Muestra una vista en alzado lateral de
un manipulador para accionamientos automatizados realizado

de acuerdo con el objeto de la presente invencidn, provig-

to en su extremo operativo de una brida a través de la "que
L

l.'.

recibe a un segundo manipulador de caracteristicas semejan

tes apareciendo concretamente el primero en disposic.ién
t 3 L

aae .

horizontal y el segundo en disposicidn vertical.

La figura 2.- Muestra una seccidn transversal del pri-

mer manipulador mostrado en la figura anterior, de acuerdo
* es

con la linea de corte A-B de dicha figura. fest

*®es
L

La figura 3.~ Muestra, finalmente, otra seccidon trans-
versal, en este caso del segundo manipulador y reairé;do
a su vez de acuerdo con la linea de corte C-D de la figura
T

A la vista de estas figuras puede observarse la caracte
ristica fundamental del manipulador para accionamientos
automatizados que se preconiza, segin la cual su cuerpo
o carcasa 1, adopta una configuracién cilindrica, colabo-

rando con dicho cuerpo una brida 2, que obviamente adopta

también una configuracidén cilindrica, lo que permite no
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solo los clisicos desplazamientos axiales del cuerpo 1 so-
bre si mismo y con respecto a la brida 2 solidaria del co-
rrespondiente soporte 3, sinc que ademias permite estable-
cer a voluntad cualquier posicionamiento del cuerpo 1, con
respecto a la brida 2, en sentido angular para el primero
y dentro de un angulo de 3602, es decir de un giro comple-
to de dicho cueipo'1 sobre si mismo.

Esta especial configuracidén del cuerpo 1 y de su corres
pondiente brida 2,"no solo permite la nueva regulacidn po-
sicional angular, a que acaba de hacerse mencidén, sinc que
cuando tal posicidn sea indiferente, permite a su vez adop
tar la precisa para que los vastagos de accionamiento 4
de su sistema operativo, ya sea este neumatico, electxivo
o de cualgquier otro tipo, gueden superpuestos o incl@??bs
en un imaginario plano vertical, como se observa‘con todo
detalle en las figuras 1 y 2, concretamente cuando el:cggg

ces
po 1 adopta una disposicidn horizontal o préxima a la mis-
ma, en orden a que tales viastagos 4 ofrezcan la maxima re-

Ceane

sistencia mecidnica frente a las cargas que hayan de sopeor-

....

tar, y en orden también a evitar deformaciones permangntes
» [ ]

* a0 ®
en los mismos por fatiga. ce.

- . .o
Como también se ha dicho anteriormente, esta especial

"configuracidn del cuerpo 1 facilita su proceso constructi-

vo, por cuanto que una carcasa cilindrica, es mas econémi-
ca de obtener que una carcasa prismatico-rectangular, a
la vez que facilita también la implantacidn del clisico
fuelle ¢ guarnicidn 5 que oculta el sector de los vastagos

4 emergente con respecto al cuerpo o carcasa 1, permitien-

do no obstinte los desplazamientos longitudinales de este

altimo.
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De acuerdo con otra de las caracteristicas de la inven-
cidn y como también se ha dicho anteriormente, la extremi-
dad operativa del conjunto mévil, del manipulador, es sus-.
ceptible de recibir a una segunda brida 6, semejante a la
brida 2 anteriormente citada, para la fijacidn a dicho ma-
nipulador de un sequndo manipulador cuya carcasa 1' adopta
una estructuracidn semejante a la de la carcasa 1, de me-
nor tamano como en el ejemplo representado en las figuras
o de tammﬁoigual_o‘mayor, sin mds que adaptar en cada caso
la mordaza 6 a las exigencias del segundo manipulador,
pero manteniendo este dltimo la posibilidad de regular su
posicionamiento con respecto a la brida 6§, no solo en sen-
tido de desplazamiento longitudinal, sino también en §§n¢i

e 8=

do de posicidn angular. AR

s . *

Aunque en la figura 1 no aparece representada, el segun
do manipulador 1' estard asistido por una guarnicidn igTe-
jante a la anteriormente citada y referenciada con'g; v
podra estar rematado en su extremidad operativa y mdvil,
en una mordaza 7 o en cualquier otro mecanismo para.gii;-

e 4 @

cién de las piezas o elementos a desplazar en el accidna-

LS ¥

miento automdtico previsto, aunque también éste séﬁ&ﬂdo
"

manipulador podri incorporar a una tercera mordaza, hc’ﬁe—

presentada, para la fijacidén de un tercer manipulador que
a su vez resultard perpendicular a los dos anteriores.

Volviendo nuevamente a'las bridas 2 y 6, estas adoptan

en el ejemplo de realizacidn prictica representado en las

figuras una configuracidn externa prismiatica, con un aloja

miento interno formal y dimensionalmente acorde con el

cuerpo 1-1' de los manipuladores corrsspondiente, y con

un corte 8, situado ‘diagonalmente y en correspondencia con
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sus aristas, como se observa con todo detalle en las figu-

ras 2 y 3, sobre el gque se situan los medios de apriete
9, para estrangulacidn de la brida sobre el cuerpo del ma-
nipulador, pero evidentemente dichas bridas podran adoptar
cualquier otra configuracidén, asi como cualquier otro sis-
tema de cierre o apriete, siempre que definan el correspon
diente alojamiento cilindrico para el cuerpo 1-1' de los
manipuladores a los que han de fijar.

De acuerdo con lo anteriormente expuesto y como se ob-
serva con toda claridad en las figuras, el cuerpo o carca-
sa 1 del primer manipulador estard capacitado para regular
su posicidén con respecto al soporte 3 y previamente al
apriete de la viga 2, tanto en sentido axial como en senti

_ SETIR
do angular, sin md3s limitacidn en el primer caso quq-}g
propia longitud del cuerpo y sin limitacidén alguna en el
segundo caso, y de analocz manera sucede con el cue{é?.p
carcasa 1' del segundo manipulador con respecto a la brida
6 correspondiente, fijada a la extremidad operativa dal

“dece

manipulador 1 y en su caso con un tercer manipulador-con

Q‘..

respecto a la brida asociada al sequndo.

LA ¥
» -
o e® °

No se considera necesario hacer mds extensa esta .des-

. P

cripcidn para que cualguier experto en la materia comﬁfen-
da el alcance de la invencidn y las ventajas gque de la mis
ma se derivan.

Los materiales, forma, tamafic y disposicidn de los ele-
mentos serdn susceptibles de variacidn siempre y cuando
ello no suponga una alteracién a la esencialidad del inven
to.

Los términos en que se ha descrito esta memoria deberan

ser tomados siempre en sentido amplic y no limitativo.
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REIVINDICACIONES

1.~ MANIPULADOR PARA ACCIONAMIENTOS AUTOMATIZADCS, que
siendo del tipo de los que se constituyen mediante una car
casa, destinada a fijarse al correspondiente soporte con
la colaboracidén de una brida, carcasa en cuyo seno se esta
blecen los elementos méviles, neumdtico, electrico o de
cualquier otro tipo, que confieren al manipulador su opera
tividad, esencialmente se caracteriza §orque el citado
cuerpo o carcasa adopta una configuracidn cilindrica, con-
figuracidn que se hace extensiva a la correspondiente bri-
da de fijacién al soporte, en orden a consegquir que la re-
gulacién posicional del manipulador con respecto al sopor=’
te}pueda llevarse a cabo no solo en sentido longitudigéf
con respecto al cuerpo de dicho manipulador, sino también
en sentido angular, y m&s concretamente en cualquier pgé&:
cidén establecida dentrode un giro de 36092, es decir, de un
giro completo del manipulador sobre si mismo.

)
~rereq

2.- MANIPULADOR PARA ACCIONAMIENTOS AUTOMATIZADOS,. st

gin reivindicacién 1, caracterizado porque a la extremidad

‘libre u operativa de sus elementos motrices, es suscepti-
s ®

Iy »

ble de enclavamiento una segunda brida, de caracteristicas
estructurales y funcicnales semejantes é_la gue constitu-
ve el medio de fijacidn entre dicho manipulador y el co-
rrespondiente soporte, estando la citada segundé brida des
tinada a la fijacidn de un segundo manipulador al primero,
también con posibilidad de regulacidn posicional tanto en
sentido axial como en sentido angular.

3.- MANIPULADOR PARA ACCIONAMIENTOS AUTOMATIZADOS, se-

gun queda descrito y reivindicado en la presente memoria
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que consta de diez hojas todas ellas escritas a maquina
por una sola de sus caras y se representa @n los dibujo

gue se acompanan.
' Madrid, 10 de Abril de 1986

> EL AGENTE: {ENACIO GDEZ-ACEBD
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