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Ia invencién se refiere a un apairato meni-
puwlador, estos es, & un gparato para ‘manipular obje~ -
$0s que, por cualquier razén externa, no se pueden
o debe mover directamente por un operario, Un manipu

5, lador, en el més amplio sentido, es por lo tanto tam
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gque comprende varios miembros unidos articuladamente entre si

blén una gréa o cualquier otro éparato elevador con un aparat{
de mando correspondiente,

Por ejemplo, para manipular riezas colocadas pesadas,
atn calientes, se ha de emplear un manipilaor de edtos, Los
aparatos de mando para ello usuales estén desarrollados de ma<
nera que para cada movimiento individual - que durente la’ ma~
nipulgcién se superponen - se haya pr?Visto un éngano de mandQ,
tal como una palanca de accionamlento a meno o w pedal. E1l
gervicio de un manipulador de estoq exigg méx;ma concentracidn
para la coordinacién de todos los movimientOS necesarios; con¢
tra mds 6rganos de mando individuales, se hayan de menipular,

nés antieconémico resulta su empleo, ya que en todo caso como

£

néximo dos, o como mAximo tres, movimientos se pueden realizaX.
simulténeamente, pero en ningun caso todos, por ejemplo, seis
movimientos simulténeos .. El desarrollo 8el movimiento se inils
cla por lo tanto en forma costosa de tiempo en una secuencia
de distintas etaﬁas de movimientos individuales, en lugar de
gque los distintos movimientos se 'solapen y se realicen amplias
mente en forma simultanea. L ' '

El cometido de la presente invencmén es crear un manil

pulador con wna pluma, alojada en forma giratoriamente mévil,

¥ que, en su extremo libre, lleva en forma gifatoriamante nb—~
vil una mordaza articulada, accionada por fuerza, en cada cas¢
con una articulacién de manipulador, o bien-diapositivos de
accionamientos adjudicados .a un asiento de giro del manipulador,
¥y con wn aparato de mando para el mando de los distintos disgg

sltivos de accionamiento en el que el mando se efectus amplias

mente "instintivamente", es decir, que el operario puede em~'L

plear para el mando del manipulador la coordinacién de los dis
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tintos movimientos de su mano p;ogramada.por ?1 uso:de.toda sy
vida. Es entonces posible, sin tener en coneideracién las dit;
cultades en el servicio del manipulador, dotarle de un némero
6ptimo y disefio de instalaciones de accionamiento para el oasd
de aplicaocién oorrespondiente. ' ' - .

Para la solucién de este gomgtiﬂb se.ha prpvisto, go=
gtn la presente invencidn, que el éparato de mando esté desa~
rrollado como modelo de la pluma guiabiq a mano, quée oada arti
oulacidén o bien asiento de giro del aparato de mando tenga ade
judioado un emismor de valor nominai de éngulo y qud cada emi~-
sor de valor nominal de éngulo esté conectado oon el correspol
diente‘emisor'de valor real del dispoéitivd'de aooiOnamiahto
adjudicado en un oircuito regulador saguidor indapendiente de|
los demés,

El operario puede sgarrar. entonpea la mordaza "mode-
lo" del aparato de mando con una mano o bajo.observaoién de 1
pluma, con la cual estd en contacto visuai, adelantar los mo=-
vimientos de la mordaza deseados, es decir, gular la mordaza
de manera que efectue un movimiento de elevacién, tramsporte ¥
depbsito deseado en un tiempo minimalmente corto, desarrolléns
dose todos los movimientos de gire 0 rotaclién necesarios en
forma simulténea. Cuando el modelo, 1o que es preferente, se
desarrolla a esoala también con reépecto a las dimenaiahes de
longitud (los éngulos se regulan de todas maneras para que
sean ldenticos en el brazo o pluﬁa y en el modelo), entonces,
en caso dado, ni siquiera es necesario un contacto visual, y
una imsgen bidimensional - tal como a ‘través de un monitor de
televisién - es suficiente pafa el operario,

Como emisor del valor nominal y del valor real se pq%

den emplear avisadorea de giro eléotriQOB, conocidos, ocuyas 1



neas de seflales, en cada caso, se conducen a un compargdor co+
| mén, donde la sefial de regulacifn se detefmina con relacién g
su mggnitud y signo, Esta sefial regula entonces la alimentacifn
de energis a los dispositivos de acclonamiento. Para los accip
5 namientos de giro se emplean convenientemente cilindros hidr@;
licos que se goblernan con seguridad a través de servo-~-valvu~
las por las sefiales de regulacién eléetriocas. Tambibén para loj
accionamientos de rotacién se pueden emplear motores hidrduli
cos8., Alternativamente también es naturalmente posible prever
190, tanto para los movimientos de giro como para los movimientos
de rotacién dispositivos de acclionamientos sléetricos y, segén
la magnitud y »l1 cometido del ménipulador, también entran en
consideracién accionamientos neumdticos., Lo Importante es que
los accionamientos sean reversibles.

15, ' Un ejemplo de ejeocucién del bdbbJeto de la invencibn ap
describe a continuacién con mas detalle haciendo referencia a
los dibujos adjuntos. '

Figura 1 muestra, en vista lateral, muy esquematiza-
do, la pluma o brazo del manipulador. '
20, Figura 2 representa él correspondiente aparato de ma%

10y : .

Figura 3 ﬁuestra uno de los seis-circuitos‘de regula:
cién mediante los cuales el aparato de man&o vy la pluma éstén
conectados, . . . ’
25, La pluma segtn la Pigura 1 muestra un zbcalo 11 que
aqui se ha representado estacionario, pero gue naturalmente
también puede estar montado sobre un patin de desplazamiento
0 similar y sobre el cual estd montado giratoriamente mévil

el brazo de la pluma mediante un asiento de apoyo 20, En el

30. pié lleva el brazo de la pluma una corona dentade 22 que ence
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drfulico, reversible 12, La posicién en cada oaso del brazo d
la pluma, con relacién al zbécalo, esté claramente representad
por la sefial de qal%da de un emisor de posicién 18°,

5e , Pijamente unido con lg corona deptada 22 esth un so-
pbrte 10 que en 26 y en 28 lleva en cada ocaso un aslento de gl
ro, El aslento de glro 26 lleva el primer miembro 8 del braszo

de la pluma, mientras en 28 se ha artioulade un oilindro. hidrgu
lico 8; su barra de 8mbolo 65 estd artioulada mediante un asien
10, | to de giro 30 con el miembro 9, ILa posiocién angular relativa

del miembro 9 oon respecto al soporte 10 se ‘redogé olaramente

[ f N

ja oon el pifién 24 del drbol de un motor de acoionamiento hi-i
!

por un emisor de posicién 177,

Con el primer miembro 9 se ha artioulado un segundo
miembro 7 mediante un asiento giratorio 32, Ia posiolén rela-
15: 'tiva de ambos se determina por la extensién longitudinal de wm
segundo cilindro hidréulico 6 que estd articulado en 34 con el
primer miembro 9 y en 36 oon el segundo miembro 7, La poaicibn
" relativa de ambos es recoglda mgd:l.ante el emigor de.pOEio:Lbn

angular 16°,

20, Un tercer miembro 40 eatd alojado giratoriamente mé=
vil en 42 al final del segundo miembro 7; -para su accionamiend
"to se ha previsto otro cilindro hidréiilico 5 gue, por una pard
te, atace contra el asiento de giro 36, por otra parte, cont
otro asiento de giro 38, El emisor 15* recoge'la posiocibn’ rel
25, tiva del miembro 7 y del miembro 40, En el teroer miembro se
he alojado giratoriamente mévil una mordaza l. Un motor hidrfy
Jico 4 puede girar la mordaza'l al?ededo: del sje lang;tudina'
44 del tercer miembro 40, siendo recogida ﬁorlel emisor 14’ 1
posiocién relativa emtre ambos. El movimiento de abertura y de|
.30, clerre de la mordaza 1, que estd desarrollada en forma de tije
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‘escala del dispositivo segtin la Figura 1, Esto significa que

ra y'que muestra abrazaderas de sujecién 3 provistas de resor-
tes, se efecfla mediante el cilindro hidrdulico 2, regiéndose |
la posioidn relative de las abrazaderas coh respecto al eje 44
por el emisor de posicién 137, Se entiende que en otros casos
de aplicacibén, en lugar del desarrollo con mordaza de abrazade
ras, temblén sé puede escoger un‘desarrollo con cucharas, gan-—
chos, electroimén, ete. Se entiende, ademés, que tambibn se pd|
dria haber previsto un miembro con el que sea posible un movi-
niento de giro alrededor de un eje perpendicular a los ejes 26,
32 y 42, por una parte, y al eje 44 por otra parte,

El gparato de mando sezén la Figura 2 es uﬁ modelo a

todas las dimensiones linegles del dispositivo segfn la Figura
1 aparecen en el aparato de mando. reducidos en un factor, mien
tras los éngulos se regulan idénticamente como atin se habré de
expliocar, Por lo tanto existe "parecido geométrico" entre la
pluma y el aparato de mando,

El aparato de mando comprende, por lo tanto, un zbcalb

[

50 montado sobre una mesa o un tablero sobre el cual se ha alo:

Jado giratoriamente m6vil un soporte 52. Un primer brazo de paj
lanca 54 corresponde al miembro 9, un segundo brazo de palanca

56 corresponde al miembro 7, y un tercer brazo de palanca 58

corresponde al miembro 40. En el brazo de palanca 58 se ha aloj

Jado giratoriamente mévil una pieza de mano angular 60 que per
mite que el operario pueda coger sin dificultad alguna una mor
daza de dos partes 62, que forma una parte de la pieza de mano
60 y que reproduce como modelo las mordazas-l. Se puede prever
un resorte 64 para mantener las mordazas ablertas, A cada asiq?

to de giro y a cada punto de zgiro se le ha ad judioado asimismoj

un emisor de posicioén, tal y como se ha representado en la Fi-
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‘sores se comparan entre si mediante un comparador 70 gue en

emisor 17 es mayor al &ngulo (X’ avlsado por el emisor 17°. El|

1 oirouito del sistema hidrdulico se cierra n través del depbsis

Lo : /

gura 1 para la pluma, Por lo tanto se oorresﬁonden los emi£o~
res 18 y 184, 17 y 17’, 16 y 16/, 15 ¥y 15’, 14 y 147 aai como
13 y 13’. Pudiera ser conveniente prever en el aparato de man
do un compensador de peso para los distitnos elementos, para
que su servicio se pueda realizar sin fatigé. -
En la figura 3 se ha representado como ejemplo una

disposicifn de regulacién en forma esqhoﬁétioa, a la que se hd)
adjudicado los emisores 17 y 17’., lLas seflales de salida de

linea 72 cede uné gefial de error, ouyo &igno Jbrrespondo a la
direcoién de la variacién entre los éngulos que se miden por
los emisores 17 o bien 17‘, Por ejemplo, el aigno de la sefial
en la linea 72 es positivo cuando el dngulo0{ avisado por el

amplificador 74 refuerza la sefial y produoo una seflal de mandc
de magnitud oonstante que, smegin el signo de la seflal se cede
a la 1linea 76 0 a la linea 78, Con oada una de estas lineas o8
t4 conectada una bobina de un solenoide doble 80 que sirve oo
mo unidad de acciocnamiento para una vélvula de'oonmutacién 824
La vélvula de conmutacidén 82 goblerna la direcoién de corrie-
‘te del ligquido hidréulico para los recintos de los cllindros

84 o bien 86 del cilindro hidrdulico 8., La barra de émbolo 65
es movida de esta manera y efectda un movimiento de giro del
miembro 9. La presién se produce mediante una bomba 88 y el

to 90. 7

En la posicidn representads avisa el emisor 17 un &ne
gulo®{ entre el soporte 52 y el brazo de palanca 54 mas DPequew
fio que el emisor 17’ para el éngulo |’ entre el soporte 10 y al
primer miembro 9. Por lo tanto se forma en el comparador 70‘uja
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sefial negativa que se amplifica en el gmplificador 74 y de pa-
80 g la linea 76. Con ello se paséd la vdlvula de conmutacibn a
la posioién dibujada en la que el reéinto del cilindrdo 84 rew
cibe presién. La bomba suministra ahora fluido a presién al re
cinto del cilindro, el cilindro hidréulico se mcorta y reduce
de esta manera el &ngulo entre el soporte 10 y el primer miem-
bro 9, Tan pronto como los &ngulos 10/9 y 52/54 concuerden desh
parece la sefial de error, las lineas 72 y 76 se gueden ein 00
rriente y también la linea 78 se queda sin corriente. El gole-
noide se lleva entonces, bajo los ofectos del resorte 92, a
una posicién media en la que la corriente de alimentacién del
fluido hidréulico queda totalmente bloqueada hacia el cilindro}
El especialista apreciard que en este ejemplo de eje~
cucidn se trata de una simple regulacién integral. Para un ser| -

vieién 6ptimo pudiera ser conveniente prever en forma conocida

una regulacién proporcional o también una regulacién proporoio;
nal-diferencial-integral combinada. Se ‘entiehde que circuitos

de regulacifén similares se adjudican a cada pareja de emisores
13/13° hasta 18/18°, pudiendo la bomba y el depbsito alimentar
conjuntamente a todos los circultos de regulacién., Séase sefia—

= lado que los detalles en gi conocidos de una regulacién elec:
tro-hidrdulica mixta, por ser conocidos por los especialistas,
aqui no han sido rcpresentados. '

Si los procesos de trauajo a realizar con el manipula
dor se repiten frocuentemente entonces, los movimientos, una
vez dados por el operario, se pueden fijar en su desarrollo co
rrespdndiente soﬁfe un medio de almacenamiento .- tal como una

ecinta magnética - y ser tomados de é&sta.

NOT A
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Descrita suficientemente la naturaleza del invento
asl como la manera de reslizarlo en la préctica, debe hacerse
constar que las disposiciones enteriormente indicadas son suse
ceptibles de modificaciones de detalle en ouanto no alteren su
prinoipio fundamental, siaendo lo que oonatituye'ld'eéenéia'ds&
referido invento y por 1lo que se solicita Patente de Invencidn
por 20 afios en Espafia sobres PERFECCIONAMIENTOS EN APARATOS DA
NIPULADORES Y ELEVADORES DE OBJETOS; caracteriz&ndose por 1o
siguientes S [
le~ Perfecclionamientos en aparétgs manibuladorgs y'e;f‘

vadores de objetos, con una pluma alojada giratoriamente mévil,
que comprenden varios miembros unidos artiouladamente entre si
¥y que en su extremo libre lleva en forma giratoriamente mévil
ung mordaza artioculada, accionada por fuerza, en oada caso. con
una artioulacién de memipulador, © bien diapositivos de acoio-
namientos adjudicados a un asiento de giro del manipulador y
oon un aparato de mando pars el mando de los distintos dispo=
a;tivos de accionemiento, caracterizadoa porque el aparato de
mando se desarrolla oomo modelo de la pluma guiable a mano,
porgue a oada articulacién o asiento de giro del aparato de
mando, se la adjudicado un emisor del valor nominal del &ngulo
Y a cada artioculacién o asiento de giro del manipulador se le
ha adjudicado un emisor de valor real del Angulo y porque ocada
emigor del valor mominal se conecta con el correspondiente emi
sor del valor real del dlspositivo de accionamiento adjudicado
en un olroulto de wlterlor regulacién propio, independiente de
loa demés,

2,- Perfeccionamientos segtin la reivindioacién 1, ca=-
racterizados porque como emisores del dngulo se preven emiaoréE

de giro eléetricos,
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3.- Perfeccionamientos segfn la reivindicacién 1 6 2§
caracterizados porque se han previsto dispositivos de acciona~
miento hidrédulicos reversibles,

4,~ Perfeccionamientos segéin la reivindicasecién 1 6 2}
caracterizados porque se han previsto dispdsitivos de accione

mientos eléctricos reversibles,

5.- Perfeccionamientos seffm una de las reivindiosoi,

IU

nes anteriores, caracterizados porque la pluma es de tres mie
bros con los ejes de las articulaciones paralelas entre si.
6.- Parfeccionamientos segtin una de las reivindicaoif

| A %4

nes anteriores, caracterizados porque el aparato de mando se
ha desarrollado como modelo a escala.

»

7.~ Perfeccionamientos ;egﬁn la reivindicacién 1, cad

racterizados porque se dota de un dispositivo de registro par*
las sefiales que se presentan en }os olreuitos de regulacién

para, en caso de repetir un movimiento, una vez efectuado, 8s-

tas se pueden tomar del mismo,

8,~ Perfeccionamientos en aparatos menipuladores y -
elevadores de objetos, tal y como queda sustancialmente descri
to en la presente Memoria y en los dibujos adjuntos.

Esta Memoria consta de diez hojas esoritas a méquina
por una so0la oara. ‘
Madrid, v gt w78
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