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que pee veleta sHos,paca Separa# se solicita a favor dol sr.Son. 
MñKS mcHTS3, da nacianaildad alonana, residente en aU6S8MRC - 
(REPUStlEA 8t 6barl8ndoratraaoa, 133, pon -

.tns.^gBA^^im^í^jmígt.%-

la presante lovcKseián oa refiero a un robot da uso ig 
duatrial, equipado can un brazo soliente que por eu extraño do- 
iantore posea pinzas praaoraa y an el que atacan dos palancas da 
loe que une se encuentra unida, a través de unas articulaciones 

S giratorias, tonto can el brazo saliente cono aaiaisac con una - 
placa portadora quo eostiene al brazo saliente y lao palancoo.- 
do robot de uso industrial do éste tipo ya os conocido, por eĵ p 
pío, por sodio do la patento alenana nJmaro 23.26*407. <—
tos robots industrióles de ésta aloso posoen unas pinzas praso- 

ln rao que ce onouontran dispuse tas en un brezo salían ta. ñor na­
die da éstas pinzas os pueden efectuar unos nanicolacionas cono 
son, por ejsaplo, el Montaje; la soldadura; el taladro; ol - - 
transporto; la carga y descarga, ato, ote.-

Estas Manipulaciones han do ser realizadas con la —



máxima precisión posible# El robot do uso industrial os acciona­
do por madio do unos motores olóctricaa, y en óste caso, cuai- - 
quier punto do su oléanos do trobajo ha do sor alcanzado da uno 
mañero precisa# í%ra olio, el robot daba ofrecer io posibilidad 
da eer ajustado ó alinead hacia veis coordonadae como máximo, y 
aeto concretamente segón trae coordonadao bósicaa, quo determi­
nan ei aeossa hacia un determinado punto dentro del espacio, y - 
a agón trae coordenadas pera lea pinzas proaorae, laa quo dotormj, 
nen la alineación ó orientación do la plazo do trabajo ó bion do 
la herramienta en óota punto# tea trae coordenadas básicos oona- 
tituyen el ojo de giro vertical del robot# ol ojo horizontal para 
loa movimiento an ol sentida horizontal oai como ol ojo vertical 
para efectuar loe aovlmlentea on el sentido vertical# Rdomáa,con 
6ate robot he de eer resuelto el problema da como ao pueda mo­
ver con el mismo unas orondee cargas#-

en el caso del robot que os descrito por la memoria do 
la petante alemana ns OT - as 22.26#407,.una primera palanca os 
encuentra alojada, do une forma giratoria por un ojo horizontal, 
en la placo portadora# El otro extremo da óato palanca está uni­
do, s trovó* de un eje horizontal, con el extremo posterior del 
brazo saliente# En Ósta palanca so ha alojado, por un ajo hori­
zontal y de une formo giratoria, otra palanca quo por su otro q& 
tremo está atacando a travóa do una guia longitudinal en ol bra­
zo asilante# Cn sata otra palanca ataca el váatago da Óabolo da 
un cilindro sobre ol cual actóo al psao dol brozo saliente y que 
con silo ha de efectuar la compensación de loa pesos

En Ósta caso, si mando por puntos ó biao por curvas —  
resulta bastante complicado, dado que al extramo delantero del - 
brazo soliente, en el quo se encuentra dispuestas las pinzas, rjga 
liza forzosamente unos movimientos curvos# si hoce falta realizar



*48 por ejemplo, un movimiento en el sentido áol eje horizontal, el 
moviaianto de avanee horizontal d bien da rotrocoso horizontal - 
del extremo delantero de data brazo saliente tan adío podrá aer 
realizado ai ai mismo tiempo queda compensado, par medio del mo- 
tor oláctrico, al movimianto vertical dol extremo delantero del

59 brazo saliente, el cual ea condicionado por al forzoso movimien­
to coreo. Por alio, d  programa do oando resolta !wy complicado. 
Asimismo ca ds gran desventaja que si paso dol brozo callanto y 
el peco, respectivamente, que es sostenido por loe pinzas, no —  
puedan sor compensados do una forma automática cono, por ejemplo.

S§ asgdn el principio da un braza do balanza.-
fambien oe conocen ya otros robots do uso industrial,- 

loo eusles acuean sin embargo, por lo monos una do las daevsnta- 
jaa antas citadas, Sn mu^ce caeos aon las relaciones entro la ve 
locidad y la fuerza tan doofavorabloe que no es posible conseguir

60 un peaieionaalanto seguro.-
Por dote activo, la presento invención tiene el objeto 

ds mejorar un robot de la ciaos mencionada al principio do tal gta 
ñero qua ios mouisiantoa da las pinzas proceras, que catán dis­
puestas en el brazo caliento, puedan aa? efectuados con lo máxima 

6g precisión en el sentido- dol ajo horizontal asi como en la direc­
ción dol eje vertical, siendo asimismo facilitada una compensa­
ción do los pasos.-

?n un robot do uso industrial da! tipo mencionado al - 
principio, el objeto de la presante invención se consigue por ol 

fe hecho da qua la otra palones so encuentra unido, por medio de unoa 
articulaciones giratorias, por uno parte, con ol brazo adianto y 
por la otra parto, con una palanca giratorio, y de que la palanca 
giratoria está alejada, de una forma giratoria, en la placa por­
tadora.-

-  3 *



** 4 **
be un espacial significado es la críractcristice da que 

la palanca giratoria aa encuentra alojada an la placa portadora 
y en un canteo da giro que oa bien dlatlnto del canteo do giro - 
do la articulación girotaria da la otea palanca.-

Gracias a alio puado facilitado qua por al giro do la 
OB primara palanca# loa pinzas realizan dentro da la zona da trabajo 

un movimiento que ea prapondorantamenta horizontal# mientras que 
loa propios plnzaa efoctda por el giro do la otro palanca# un qg 
vlmlento propondorantemante vertical. En la palanca giratoria ao 
ha diopuooto# en el extremo que ao encuentra epuooto a lo otro - 

85 palanca# un dispositivo compeaador do pasca. Cato ditimo puedo - 
consistir en un contra-poso ó bien cató constituido por un cilla 
dro que os impulsado por un medio da presido y do acuerdo con - 
la carga que ha do ase soportada.-

En las palancas atacan unos accionamientos giratorios 
9R que producen ol movimiento giratorio do dotas palancas.-

<s continuación# por nodio dol plano adjunto so explico 
un ejemplo para la realización do la prasente invonelón.-

ta placa portadora ó as sostenida por una torreta gir¿ 
torio 18# por lo que al robot puado realizar un movimiento gira­

os torio por un eje vertical. Por medio de un eje horizontal 8# lo 
palanca 4 ha sido fijada de forma articulada con un extremo en la 
placa portadora 0. El otro extremo de doto misma palanca 4 so <g 
cuantro unido# por medio do une articulación giratoria horizontal 
3, con el brezo saliente 1. Esto brazo saliente 1 lleva por su - 

lau extremo delantero unas pinzas 18. En el brazo saliente 1 y con - 
una distancia a la articulación giratorio 3 so ha dispuesto otra 
articulación giratoria 3 en la que cató fijada do forma articula 
da la otra palanca 8. El otro extremo de óeto segunda palanca S 
ce encuentra unido# por medio de uno articulación giratoria hox&



- g .
xontel 18, con la palanca giratoria ? que pac la articulación 
ratería § acta alejada en la placa portadora 0 do una foraa glrg 
tocia por la articulación giratoria 9.-*

segón el ejemplo da realización aquí indicado, la arti 
eulación giratoria 9 oa encuentra dispuesta por debajo do la ac­

lis tículaciÓn giratorio 8. la otra palanca 3 ataca an el brazo ea—  
liante 1, esnerotomonto éntre las pinzas 16 y la articulación 
ratería 3. Existo, na obstante, tasbicn la posibilidad da que 
ta otra palanca S sotó fijada, do una forma articulada, en ei —  
brazo Bollante 1, o sos, en el extremo libro del oiotao, por dat̂ a 

113 do la articulación girotoria 3 da la otra palonea 4.*-
Sn-cada una da loa articulaciones giratorias, 8 y 9,se 

ha dispuesto un correspondiente dispositivo do accionamiento girp 
torio, que en ósto ojaspio no han sido indicados; an tal coso, el 
dispositivo do aeeiansBíanto giratorio procrea on la articulación 

3̂8 giratoria 9 un movimiento giratorio 19 da la palanca 4, el diepn 
altivo de accionamiento giratorio dispuesto en la articulación - 
giratoria 9 realizo ol covimií̂ to giratorio 17 de le palanca girg, 
torio ?*<*

tas longitudas de palancas y los centros da giro han - 
125 sido determinados de una manera tal que en el caso da un movición 

te giratorio 19 de le palanca 4, el brezo-pinzeo 18 realiza un - 
movimiento prependerantananto horizontal an al sentido dal ojo - 
horizontal 12# Al sor producido un movimiento giratorio 17 do - 
la palanca giratoria 7, las pinzas 18 efectúan en cambio, un asgl 

138 miento prapandarantaaonte vertical en la dirección dal ejer verĵ 
cal 13# tos moviaiantos herizontalae, que dentro de lo zona do - 
trabajo 11 do loe pinzas 18 se realizan por los sovimientoa girg 
torios 19 do le palanca 4, han sido indicados por la referencia 
18. Hatos Revisión too so consiguen por acercarse o ia cono truc—  

135 ción da un aparato lemniscoido#*



Kn voz do un contra-paso 14 pazo efectuar la componag 
ción do paaoa tablón puado aor previsto un cilindro. Gracias a 
alio, al dispositivo do accionamiento giratorio do la palanca <sl 
ratorla 7 diapuaoto en lo articulación giratoria 9, ol cual aquí 
no ha oído Indicado, no Mono quo rcolizar nlngón trabajo do ca­
rrera y gracias o alio ootó disponible excluelvamonto paya efec­
tuar la acoleraolón do loo masas

êgón el̂ ojomplc do reolÍ2ación aquí ropraaantado, la 
otra palanca 5 oa móa larga quo la palanca 4, y 1c articulación 
giratoria 9 do la palonea giratorio 7 so oncuentra dlapueota por 
debajo do la articulación giratoria 8 do la palanca 4. :íl an con 
blo lo otro palonea 5 eetó dispuesta en el brazo eclionto 1 por 
do-trós do la articulación giratoria 3, la otra palanca S ha da 
ser realizada móo corta que la palanca 4, y la articulación gira 
torio 9 para la palanca giratoria 7 ha do sor diapuoota por enqj, 
ma do la articulación giratoria 8 prevista paro la palanca 4.-

lo,- Mejoras introducidoo en loa rebote do uao lnduotrial; oqui- 
padoo con un brazo saliente que por au extremo dalontoro Mono - 
unce pinzae preaorae y en el que atacan dea palancas, do loo quo 
la una ao encuentro unida, por medio de unaa artleulaciooaa gir̂  
torios, tanto con al brazo callanto como asimismo con una placo 
portadora que aoatlene el brazo callente y laa paloneas, caraetg 
rizadas porque lo otra palonea está unida, por medio do unaa ar­
ticulaciones giratorios, por una parte, con ol brazo sallante y, 
por la otra parto, con una palanca giratoria, y porque la palan­
ca giratoria cató alojada, de una forma giratoria, en la placa - 
portadoro*-
24,- Pejoroe! asgón reivindicación 1, caractori2odos porque la - 
paloneo giratorio se encuentro alojada en la placa portadora y on 
un centro do giro que ea bien distinto del centro do giro do la
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articulación giratoria da la otra palanca*—
3s*- Sajaras; aegón reivindicación 1 ó bien 2, caracterizadas - 
porgue por al giro da la primara palanca# loe pinzas prensoras - 
afactúan dentro do ló rana da trabajo un movimiento que as pro—  
pandar antecíonta horizontal# Mientras que las propias pinzas afee 
tÓan por al giro de la otra palanca# un Movimiento que os prapqa 
derantemanto vertical*-
4&*- Mejoras; ssgón reivindicación 1# caracterizados porque en - 
la palanca giratoria ataca un diapositiva compensador do posos*- 
88*- Sajaras; segón reivindicación 1 Ó cien 3# caracterizadas —  
porque en las palancas atacan unos dispositivos do accionamiento 
giratorio que realizan el giro de las mismas*- 
6a*- sajaras; a agón reivindicación 1# caracterizados porque la - 
otra palanca as encuentra fijada* da una forma articulada# en al 
brezo sallante# concretamente entra las pinzas y la articulación 
giratorio do la primera palanca*-
73*— sojoras; ssqón ralvindicación 1# caracterizados porque la - 
otra palanca está fijada# do una forma articulada# en el brazo - 
saliente en el extremo libra dal mismo# as decir# por datrás de 
la articulación giratoria da la primera palanca*- 
$3*- Bajaras; aegón reivindicaciones 2 y 6*caractorizadas porque 
la Otra palanca as móa larga que la primera palanca# y porque ia 
articulación giratoria para la palanca giratoria aa encuentra d&s 
puesta por debajo de la articulación giratoria da la primera pa­
lanca# en la misma placa portadora*-
93*- Majarse; oagón las reivindicaciones 2 y 7# caracterizadas - 
parque la otra palanca es aóe corta qua la primera palanca# y —  
porque la articulación giratoria para la palanca giratoria ea —  
encuentro dispuesta on la placa portadora* par encima da ia ertl
colación giratorio de lo primara palanca*-



mmametCM es ms acnoM nt uso !W9TR!,n-.-

Cenata ia pyosante oomaria dooctiptiva 
do ocho hoja* nuaayadaa y moconocrafiadao por una solo caca, o * 
iao que oa ico aeoapoHc un piano paya ou eajoy ooapyenoidn*-

8 **
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