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Lz presente invencién se refiere a perfsccionamienios en sisteras pa
rz introducir automaticamente un elemento un pssador en un elemeato gue tiene ux
coincidente.

Un problexz gue surse confrecuenc:.a ex el azbiente de lg automstiza=-
¢idn ds diversos procesos de emsamble es el de introducir pasadores en taladros con
ajustes spretados puesto que la alineacidn de los ejes del pasador y el taladro por
medio del regulador de emsamblaje con suficiente precisidn de modo que la introduc-
cién pueda realizarse simplemente aplicando une fuerza alineada, es extremadamente
éificfl,

les diversas foruas de enfocar el problema que se han propuesto con |
anverioridad a este invento,. nan cousistido en un metodo por el cual el pasador_ée

controla y contrifle en los seis grados de libertad y por medio de detencién de rea-

limentacién de fuerza reactiva y servosistesas complejos el pasador se guia en el

!
taladro (y cuyo sistema se comoce como “direccién forzada™). A pesar de que esta fqﬁ

. |
ma de enfocar el problema es itedricamente muy posible lz complejidad del sistema de

control requerido y la sensibilidad y complejidad de los elementos sensores para los

casos.en que los ejes del pasador y el taladro estén inclinados unos con respecto 2l

otro cuando se inientaz la introduceidn, dariz por resultado un sfarato costoso con !
una fiabilidad menos q e =consejable en el estado presente de la tecnologia. i
. Por lo tanto el presente invento tiene por o:jeto proporcionar un sié
tems para introducir automiticauente pasadores en taladros que no compreudé un sis-‘
tema detector y de control indeoiaamente complejo, aln en agieilas situaciones en
gque 1os @jes del pasador y el taladro estén inclinados entre si cuando se intenta
la introduccidn y que tampoco exige una cantidad excesiva de tlempo en la opesacidn,
El sistema comprende un portapasadores en el que se ponth en un bas-
tidor un dispesitivo pare agarrar el pasador o el elemento perforado, y un disposi-
tivo pdsicionador servomendado para mover el pasador con respecto al elemento per-

forado en direcciones que tienden a alinear el pasador con el taladro e intreducir

el pasador en el taladro en respussta a sefiales de realimentacién originadas desde

un detector. Segin el invento, el d ispositivo de agarre se monta pivotamente en el
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bastidor del portapasadores. Un dispositivo de fijacidn soltable se utiliza para
mantensr el dispositivo de agarre en orientacién fija, permitiendo un movimiento an
gular libre del dispositivo de agarre solamente en respuesta a una sefigl procedeante
deldetector que indica un estado de agerrotamiento debido a falsa alineacién del pa
sador con respecto al taladro. El detector responde a las fuerzas reactivas latera-
les creada por elacoplamiento del pasador con la pared del faladro, y el dispositi
voposicionador mueve el pasador con respecto al elemento perforado en dirscciones -
que tienden & anular las fuerzas reactivas detectadas.

El invento se describe a continuacidn, a tftulo de ejemplo, conrela~-
¢idn a los dibujos adjunios, en los guet

la Fig, 1 es una representacién esquemitica del sistema semin el pre
sente invento.

la Fig. 2 es unarepresentacidén esquemdtica del sistema ilustrado en
la #ig. 1 que representa un pasador y un taladro desalineados angularmente,

la Fig, 3 es una representacidn parcial esquemftiva del sistema ilug

trado en las Fogs. 1 y 2 con los e .es del pasador y el taladro alineados por el ser

vomecanismo.

Ia Fig. 4 es unavista en alzado de una modadlidad d el conjunto por—
tapasadores,

Ia Fig, 5 es una vista en planta del conjunto portapasadoresilustrado
en la fig, 2 '

La Pig, 6 ¢s una vists del portapasadoresilustrado en la Fié. 4, to-i
mada a lo largo de las lineas 4~4

Ia rig. 7 es una vista parcialmente en seccién de un aparte del con-
junto portapasadores representado en la Fig. 4.

Hefiriéndonos & los dibujos, y en particular a la Fig., 1, el dispo-
sitivo segin el presente invento conprende un conjunto posicionador 10 que tiene un
portapasadores 12 destinado a sosiener el pasador 14 por un extremo mientras que pex

mite su movimiento angular libre en virtud de un dispositivo de montaje de rétula

16 montado en un bastidor 18 siempre que se suelta un dispositivo de retén 19 pero
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que sujeta el pasador en unsorientacidn fija sieuwpre que se acopla é1 dispositive
de retén 19. El conjunto posicionador 10 estd destinado a situarse 2 lo largo de log
ejes X, Y y Z por med_o de un dispositivo posicionador 20,

El dispositivo posicionador 2u podria ser cualquiera de una plurali-
dad de dispositivos bien conocidos gue proporcionan movimiento controledo em fres
dimensiones al par que proporcionan informacién de realimeuntacidn (por el circuitfo
21) sobre la posicién Gel conjunto posicionador por dedio de transductores de posi-
eidn (né ilustrado). Como estos tiposde dispositivos son bien conocidos em la tecn,
logia y no forman parte del presents iavento, no se describirdn sus detalles.

una célula de carga 22, interpuesta entre el posicionador y el ‘as'zst;.
dor 18, se utiliza para generar sefinles sobre las fuerzas detectadas, por lo tanto
con couponentes a lo largo de los ejes X, Y, y 2. El dispositivo posicionador 20 se
controla por un servomecanismo 25, que a su vez, se controla por oxdenes refereni;és
de un regulador del sistema 30 que reacciona también a la realimentacién por el ci;j
culto 21 y a las sefiales de fuerza y momento de los ejes X, Y, y 4 generadas pé): la
celula de carga 22, |

En la practica, el dispositivo posicionador 2u, que reacciona ante :
las oxdenes del regulador del sistema 30 traslada el conjunto posicionador 10 a pre
determinado con el pasador 14 por encima de la superficie del elemento 32 mantenien
do en posiciéa fija y que lleva el taladro coincidente 34, hasta un punto en que el
eje del pasador 14 y el eje del taladro 34 queden elineados dentro de la capacidad
de tolerancias del dispositivo posicionador 20, Este lugar seria normalmente un lu~
gar programado, o sea se supondra que el taladro 54 se encuentra en un lugar nomina_l?
determinado X-Y¥, Entonces se hace que el conjunto 10 avance a lo largo del eje-d de
forma que el pasador 14 descienda y penetre en eltaladro 34, 8i el pasador 14 y el
taladro 34 no estan alineados lateralmente sino que estén alineados dentro del nivell
de capacidad basica del sistenma {igual a los tamafios de chaflanes combinados--un &1
cP), el contacto de las superficies crea una fuerzade reaccién que actua sobre el

pasador y que resuelve la celula de carga 22 en componentes de fuerza a 1o largo de

los ejes X, Y y 2. Letectando las fuerzas de reaccién por medio de las celulas de
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la celula de carga Zé en el piano XY y anulandolas por mviﬁmto reactivo apropia
do del pasador 14 y el elemento 32, inducido por el dispositivo posicionador 20, se
pueden alinear de estos modos los ejeadel pasador y eltaladro. O sea, las sefiales
de fuerza reactiva constituyen una sefial de error de posicién para controlar las po
siociones XI~Y de forma que el pasador 14 penetre en el taladro 34. S.{ los ejeg estan
alineados angularmente, se producira la introducién en virtud del movimiento 4 crea=
do por el dispositivo posicionador 2v que lleva el conjunto portapasadores 10 a lo
largo deleje 2. |

51 los ejes del pasador y el taladroestin inclinados entre sf, el pa
sador 14 penmetrara en el taiadro 34 hasta que se produzca un estado de agarrotamien
to segpin indica esquematicamente la figura 2, O ses, suponiendo que el fuste del ps
sador este en c ontacto deslizante con el borde deltialadro, la punte del pasador 2n-
‘cantrari la pared inclinada del taladro en una cierta profundidad ¢ 2 = c(tan 0,
donde C es 1la holgura y 0 es la desalineacién argular..En este estado de agarrotami
ento la interacién del pasador con el taladro inclinado crea: (1) un componente de
la fuerza axisl en la punta de! pasador que se opone a la fuerza de introduccién (2)
un par de fuerzas perpendiculares opuestas desplazadas que actuan en los dos puntos
de contacto, produciendo un movimienio de fléxidn en el pasador que no se puede li=-
berar debido a la libertad angular restringida. En estas c¢ircustanciaes, los movimiei
tos de anulacidn por parts del dispositivo posicionador 20 pueden eliminar las rea-
ceiones X-Y creando mémentos de flexidn contrarestantes sobre el pasador 14, pero
el pasador 14 no puede penetrar en el taladro 54 debido a la inclinacidn de los ejes,

Esta circustacia se puede detectar comparahdo la pasicién del eje 2
del pasadro 14 con la profundidad de produccién programada, En este punto, el dig-
rositivo de reten 19 se suelta por una seilal apropiadsa procedente del regulader del
sistema 28 (segin se indica con lineas imaginarias en la Fig, 2), £n estado desengan
chado se imponen fuerzas laterales gsobre el castillo 16 que son degsctadas por laf
celula de carga 22 como fuerzas que actuan en el plano X-Y, y mediante un movimien-

to relativo del pzsador 14 y el elemento 52 en las direcciones para desahogar estas

fuerzas reactivas, mientras se continua haciendo avanzar el pasador 14 en la direce

eién Z
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ciéa Z, con lo que podra completar su introduccién.

Se observard que esta forma de enfocar el problema es muy simple,
puesto que solamente se necesita un control de amlacidn simple X-Y y no entran en
accién movimientos de error inducidos interativos segin se ha descrito anteriormsnte
y poxr consiguien‘ce, se pueden conseguir los objetos del presente invento indicados
'anteriomenta. '

Las Figs. 4-T representan un ejemplo de un portapasadores como el que
se podria emplear en un brazo manipulador de ensamble 46 delcual se ilustra una par
te con lineas imaginarias en la Fig, 4. Un mecanismo de movimiento paralelo 48 (_re—
presentado tambfen con lineas imaginarias) est{ destinado a acoplarse el mecanisno
 portapasadores 44 por medio de un par de pasadores transversales 50-52 que penetraxi
en un par de espigas 54-56 ilustradas en la Fig, 4. '

Como los detalies mecanicos de dicho manipulador mecanismo de movi;ni-
ento paralelo no son impeortantes para el presente invento y en sf son dispositivos
perfectamerite conocidos, no se incluyen eh la yresente memoria una descriccién deta-
1lada. Es suficiente indicar que ante una orden, el mecanismo de movimiento parale=-
lo 48 hace que se introducza movimiento alternativo en una u otra direccién por los
pasadores 52 y 50.

El mecanismo portapasadores 44 comprende un par de placas deslizantes|

1
i

(58 ¥ 60 a las que se sujetan respectivamente las espigas 54 y 56. Cada placa desli- |
zante 58 y 60 comprende una parte inferior bifucada 56 y 64 formadas con partes com—
plementarias superpuestas €6 y 68 respectivamente. Dentro de lag bifurcaciones 62 y
64 se monta un cojinete esferico 60 sostenido por medio de una conexién de pasador
72«74 que pasa a través de ranuras alargadas superpuestas en acoplamiento 76 y T8
respectivamente, Estos pasadores 72-74 sogtienen una placa de cojinete 80 dentro de
la cual se montaun cojinete esferico 70. En la parte superior del cojinete 70 se
monta una columna 82 que se extiende entre un par de placas superiores 84 y 86 se
fijan a las placas 58 y 60 y se forman con secciones en V 88 y 90 para acoplarse a

la columna 82 al efectuarse su movimiento de rotacién inducide por el mecenismo de

movimiento paralelo 48. Al retroceder las placas 84 y 86, la columna 82 se suelta
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pernitiendo el movimiento angular libre del cojinete 70 y la estructura que lleva
unida para proporcionar la funcidén de retencidén o enganche descrita anteriormente.
Este dispositivo permite también un rapido movimiento de portapasadores que induce’
sacudidas en el pasador 14 debido a la liberted angular de movimiento.

En la parte inferior del cojinete 70 se fija un conjunto deretencién
del pasador que comprende un cilindro neumatico 92 que tiene un elemento de accio-
namiento 94 acoplado & un canal 96 en cada wna de las tree ufietas de enganche 98,
100, y 102, Uada ufieta de enganche 98, 100 y 102 se monts pivotalmente en 104 (Fig,
4) de forma que, al efectuarss un movimiento altemnativo del elemento de accionumis
ento 98, 10U y102, hacen girar el punto de pivote 104 para converger y diverger.

ngﬁn se ilustra en la Fig, 7, el cilidro neumatico 92 se puede evas
tecer del fluido de trabajo por el conductocentral 106 formado en la columna 82,

Cada una delas uiletas 98, 100 y 102 estén provistas de superficies
de agarre 108, 110 y 112 unidas a cada ufieta respectivamente 98, 100 y 102, De eate
modo, &l activarse el eilindro neumatico 92, por ejemplo para hacer avanzar o retro
éeder el elemento de accionamiento 94, las ufietas 98, 100 y 102 divergen o com?er-
gen para soltar mas pasador 104 (Fig. 6). Se comprenderf que con esté dispositivo
agarrador particular se puede manejar unacierta gama de diamentros de pasadores.
Para controlar el sistema descrito anteriormente, en primer lugar el pasader se si-
tua sobre la mrie que tiene el taladro en una orientacién con los ejes del pasador
7 eltaladro alineados por el dispositivo posicionador, a una cierta pequefia distan=
cia indeial por encima de la superficie deltaladro, V.g. ZI mayor que las ‘I:olerag}x_
clas de exceso de tamafio combinadas del pasador y el taladro, mis la tolerancia de
posicién del dispoeitivo posicionador.

las lecturas de la célula de carsa se ponen entonces a cero para eli
minar los efectos de la gravedad, etc. en laposicién dada,

El pasador se hace avanzar entonces lentamente y de una forma progre
aive en la(di.recciGn % (v.gs & lo largo del eje del pasador) hasta que se crez una
fuerza de reaccién Fz de un nivel predeterminado v.g. Fz = an quese elige previa

mente para asegurar un contacto del pasador pero queno es lo suficientemente grande
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para producir deterioro en las piezas o en el dispositivo posicionador, Después de
obtener la.reaccién apropiada del eje 2 con la posicién del eje Z correspondiente
del pasador en la pomicién de introduccién para determinar si el pasador se ha intro
ducido, v.g» 8i 2, (posicién del pasador en el eje 2) es igual a ZF (posicién del
pasador cuando se introduce).

84 no, se determinan las lecturas de la fuerza en el planc correspon
diente c.;.omo relativas a FX y FI (reacciones de fuerza en el plano correspondiente
al eje 2),, y se desplaza la pocién del pasador ( X, Y) en este plano para eti-
minar estas fuerzas reactivas, pero manteniendo el contacto del pasador-chaflan,
(FZ=FNom ) haciendo avanzar continuamente el pasador a lo largo del eje Z segén ;b.i.g_
nen lugar los movimientos de anulacién en X e Y,

5i después de haberse reducido a cero estas fuerzas, Z igual a la
profundidad de introduccién Zg» €s que se ha efectuado introduceibn.

Sino, esque existe un estado de agarrotamiento, segin se ha descrito
an‘cer;‘.ormente y eldispositivo de retén se suelta por unasefial procedente del sis-
tema de control (después de liberarse Fz ¥y se ponen a cero las lecturas de la célu~
les de carga)e |

El pasador avanza entonces para generar la fuerza reactiva del FMon

del eje %, y se verifica de nuevo la posicién del pasador para determinar si e) pa=
gador se ha introducido, v.g, 5i Z es igual a ZF’

Si no, se toma lectura de los momentos de flexidn My y Ny en la cé~-
lula de carga y si la lectura es cero, se aumenta la fuerza del eje Z hasta que se
producen otros momentos de flexién,.

‘ El dispositivo posicionador se activa para mover el pasador en el
plano X e Y en ladireccién necesaria para eliminar estos momentos de flexién ﬂx y
My hasta que I-"z declina por debajo de FMon , después de lo cual, se vuslve a hacer
avanzar el pasédor en Z para regenerzy las fuerzas reactivas y se repite el_ proceso

hasta que se completa la introduccién.

Se comprandera que esta forma de enfocar el problems en dos etapas

V.3. con el pasador retenido y sin retener, se reduce el problema de control con
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grados multiples delibertad que existe cuando aparecen ambos errores deposicidn de
X-Y y de inclinacién de los ejes a un problema esencix;r,lménte de dos grados de liber |
tad. O sea, primero se corrige el error de posicién lateral por movimientos en X e Y
con el pasador retenido, y despuds se corrige el error de inclinacién por' movinienw
tos en el plano X, Y con el pasador sin retener. De este modo, el invento proporeig
na wn sistemarelativamente simple y rapido para introducie pasadores en taladros.

- Degerita suficientemente la naturaleza del invento asi como la mane~
ra de realizarlo en laprdotica, debe hacerse constar que las disposicones anterior:

mente indicadas son susceptibles de modificaciones de detalle en cuanto no alteren

su principio fundamenial.
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RETVINDICACIONES

1. Perfeccionamientos en sistemas parg introducir autozaticazente wa
elemento pasador en un elemento que tiene un taladro coincidente, del tipe que com
prende un portapasadores en el que un dispositivo para agarrar uno de los elemsntos |
se monta en un bastidor y un dispositivo posicionador sevomandado para mover un ele
meto con respecto al otro en direcciones que tienden a alinezr el pasador con el
taladro e introducir el pasador en el taladro en respuesta & sefiales de realimenta-
cifn que se originan desde un detector, caracterizados porque el dispositivoe amma
dor se monta pivotalmente en el bastidor del cortapasadores; porque un dispositivo
de fijacién soltable se utiliza para mestener el dispositivo agarrador en una orien
tacién fija, permitiendo movimiento angular libre del dispositivo agarrado solaméntez

en respueste a una seilal procedeate del detector que indica un esfado de agarrota-

miento debido a una desalineacidy del pasador con respecto al taladro; porque el dig
A

positive sensor responde a las fuerzas reactivas laterales creadas por el acoplamié.x_i_
to del pasador con la pared del taladro; y porque el dispositivo posicionador wus-
ve un elemento con respecto‘ 4 otro en direcciones que tienden a amular las fuerzas
reactivas detectadas,

2. Perfeccionamientos en sistemas para introducir automaticazente un

elemento pasador en un elemento que tiene un faladro coinciderte, tal y como queda

sustancialmente descrito en la presente Memoria ¢ ilustraco en los dibujos adjuntos,

Esta Memoria consta de 10 hojas escrites a mfquina por una sola cara.
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