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 vilegio de explotacidn industrial y comercial exclusivo en el te-
| rritorio nacional, de una Patente de Invencién, de acuerdo con la

;vigehte Legislacidén sobre Propiedad Industrial que,, como el enun-

| APLICABLE EN MANDOS A DISTANCIA A TRAVES DE TABIQUES",

fladura de mande, Se reproducen los mismos movimientos en: 1la

operadox sentir la masa o el peso de los objetds manipulados. Es-

La presente memoria descriptiva tiene co-

mo fin la declaracién del objeto sobre el cual ha de recaer el pri|

ciado indica, se trata de "MANIPULADOR ARTICULADO Y EQUILIBRADO

La presente invencién tiene por objeto
un manipulador articulado y equilibrado. '

En el momento presente ya se conocen un
gran ntmero de manipuladores denominados maestros-esclavos; es
decir, que estos manipuladores comportan una parte maestra, gober-
nada por el operador, y una parte esclava que reproduce 10s movi-
mientos de 1la parte maéstra y que, en su extremidad, soporta un
Gtil u 6rgano de agarre. Estos manipuladores se destinan a menudo
a trabajar en el interior de una cémara cerrada, generalmente blinj
dada y cuyo espesor de pared de proteccidn es mds o menos grande,
Pero que oscila en todos los casos entre un minimo de 5 cm. y
1. metro. Bl brazo maestro queda situado exterior a la cémara, y
el manipulador atraviesa la pared. Estos manipuladores estén di-

sefiados de manera que cuando el operador acciona a mano su empu-

pinza; y, reciprocamente, como, consecuencia de una reaccién del
esfuerzo debido a la reversibilidad de la transmisidén entre la
parte maestra y la parte esclava, el manipulador hace percibir
al operador los esfuerzos ejercidos o encontrados por el Util u

drgano de agarre de la parte esclava, pudiendo, de esta forma, el

tos manipuladores estéf, por otra parte, equilibrados en peso, de€

suerte que, en vacfo, el manipulador puede desplazarse en todos
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los sentidos sin necesidad de ejercer sobre él esfuerzo alguno.

Se conocen, por otra parte, manipulado-
res motorizados, accionados habitualmente por motor eléctrico,
los cuales penetran completamenfe en las instalaciones,'en Jugar
de atravesar la pared como los manipuladores precedentes,

Asimismo se conocen, por Gltimo, manipu-
ladores motorizados con servomecanismo bilateral,que realizan los
mismos esfuerzos de retroceso y el mismo mando directo integrado,
ejecutado desde una empufiadura Unica, que los manipuladores que
se han citado en primer lugar.

Los primeros no permiten la manipulacidn

de magas considerables; en particular, si el objeto a manipular,

en lu;ar de ser un objeto variable contenido en la cémara de tra-
bajo, resulta ser un objeto de peso conétante, tal como una céma-
ra de televisidén que se emplea en la inspeccién de una superficie
0 bien un sistema de proyeccibén de agua a presibén que se aplica
para la descontaminacidn.

En los casos primero y tercero, el ope-
rador debe éoportar permanentemente el objeto o el Gtil en cues—
tién: lo que determina una gran fatiga para este operador. Los
manipuladores motorizados no pueden trabajar con facilidad en
cémaras de dimensionés muy redycidas, tal como sucede, en parti-
cular, cuando se desea descontaminar trozos de circuito primario
de los reactores nucleares con agua a alta presidn, o bien cuando
se requiere efectuar una inspeccién de estos circuitos.

A este efecto, el manipulador de acuer-
do con la invencidn tiende, por una parte, al equilibrado perma-
nente de un Gtil diferente de una pinza y la movilidad del cual
ha de llevarse a cabo en el interior de una cémara cerrada. Bl

manipulador objeto de la invencién permite, por otra parte, una

i
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pehetracién en el interior de la cémara, a través de un orificio
de dimensiones reducidas y siguiendo una direccidén cualquiera,
Asimismo, al mismo tiempo que se consigue su equilibrado en lo
que respecta al mando de la carga manipulada, se asegura, ademis,
un equilibrado con relacidén a éu punto de manutencién o de intro-
duccién en la cémara - O, més;precisamente, de introduccién de
su parte esclava. |

Para ello, el manipulador de acuerdo con
la invencidn est4 constantemente equilibrado, cualesquiera que
sean sus deformaciones, cuando se halla fijado a la pared de la
clmara en cuyo interior se desea trabajar. El conjuntq de este
manipulador esti asimismo equilibrado, en el momento de su posi-
cionado v de su transporte al exterior de la camara, con respecto
a un eje de soporte y, transporte. En forma simplificada, este re-
sultado se obtiene dando a los diferentes elementos del brazo es~
clavo y a los, diferentes elementos del brazo maestro, formas ho-—
motéticas, comportando el brazo maestro una masa de equilibrado,
al menos.

La presente invencidén tiene por objeto
precisamente, un manipulador del tipo que comporta un brazo maes-
tro y un brazo esclavo, y que es susceptible de trabajar en una

cémara delimitada por una pared provista de un orificio de intro-

duccidn del citado brazo esclavo a la citada cémara; estando este {

manipulador caracterizado porque incluye una cafia central de for-
ma cilindrica y dotada de un eje de revolucién, una placa de paso
a través y que puede fijarse sobre la citada pared al nivel del

citado orificio; estando la citada cafia montada en forma pivotan-
te en la citada placa, y definiendo la citada cafia central una
primera y una segunda extremidades, de suerte que el brazo escla-

vo se articula a la citada primera extremidad y estd constituido

Gy
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por n elementos de forma sensiblemente cilindrica, montados a to-
pe entre si y articulados los unos con relacibén a los otros, es—
tando los Ultimos elementos de estos ahora citados, provistos de
un util, mientras que el brazo maestro se articula a la citada
segunda extremidad y esté constituido por n segmentos de forma
sensiblemente cilindrica, montados a tope entre si y articulados
los unos con relacién a los otros, estando el dltimo de estos seg
mentos provisto de una empufiadura de mando y de un contrapeso re-
gulable; siendo los elementos del brazo maestro homotéticos de Lo
del brazo esclavo, con respecto al punto de interseccidn del eje
de simetria de la cafla central con el eje de la placa de soporte,
segin una relacién de homotecia igual a X (siendo X negativo);
estando las masas de los elementos homotéticos relacionadas segin
una proporcién igual a 1/k; y comportanao, asimismo, érganos de
transmisidén por cadenas, correas, cables o cintas, dotados de po-
leas, que transmiten al brazo esclavo los movimientos del brazo
maestro, de manera que, en cada instante, el &ngulo Formado por
dos elementos del brazo maestro y el &ngulo formado por los dos
elementos homotéticos del brazo esclavo, son iguales entre si y
de lados paralelos. '

A ~ De acuerdo con una primera caracteristic4d
la pléca de paso a través comporta una parte central de revolu-
cién solidaria de la cafla central, y una parte periférica suscep-
tible de fijarse a la citada pared: estando la citada parte cen-
tral montada pivotante en la citada parie periférica.

' Segin una segunda caracteristica, la par
te central de la placa de paso a través estd provista de dos mu-
fiones de manutencidn alineados entre si segﬁn un mismo eje de
simetria, de manera que este eje intersecciona con el eje de si-

metria de la cafia central y se halla dispuesto en las proximida-

——— e Pa e . — o
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'por una viola cilfndrica solidaria de la citada placa de fijacidn

' las caracteristicas esenciales.
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des del plano de fijacibén y exteriormente a la cémara.
De acuerdo con una tercera caracter{sti-
ca, la parte periférica de la placa esti constituida por una pla-

ca de fijacibn susceptible de fijarse sobre la citada pared, y

estando la citada parte central de la placa de paso a través, con
tituida por una segunda viola coaxial con la citada cafia central,
y solidaria con esta Ultima, de manera que esta segunda viola
estd montada pivotante dentro de la citada primera viola, y la
citada segunda viola est4 guiada por la primera viola a lo largo
de una cierta longitud que se extiende paralelamente al eje de
simetria de la citada cafla; seccionando el citado mufién de manu-
tencién al eje de simetria de la citada cafia en el centro de es-
ta. longitud Gltimamente citada.

De todas formas, la invencién ser& com-
prendida con mayor claridad en base a la lectura atenta de la
descripcidén expuesta a continuacibdn, relativa a un modo de rea-
lizacién préctica de la invencién, dado a titulo de ejemplo no
limitativo. La descripcidn hace referencia a los dibujos anexos.

Para comprender mejor la naturaleza del'
invento, en el plano adjunto hacemos una representacién esquemé-
tica de su utilizacidén, no siendo en absoluto limitativa y sus-

ceptible por ello de las modificaciones accesorias que no alteren

La Ffigura 1 representa una seccién esque

fitica vertical del manipulador objeto de la invencién, posicional

do en la cémara de trabajo.
La Pigura 2 muestra una vista del mismo
manipulador en el momento de su introduccibén en la céamara de tra-

bajo, por medio o con la ayuda de un soporte.
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La figura 3 ilustra una vista lateral
de este manipulador, introducido en la cémara de trabajo y siem-—
pre apoyado en su soporte.

- La figura 4 es una vista en corte hori-
zontal del manipulador, estando replegados los brazos maestro y
esclavo. ,
Las figuras 5 y 6 representan vistas de
detalle de la figura, mostrando la conexién entre dos segmentos
del brazo maestro, y la conexién entre la cafia central y la placa
de paso a través,

En la figura 1 aparece representado el
manipulador objeto de la invencién, fijo a la pared de la cémara,
en el interior de la cual &ste ha de trabajar. En este caso parti
cular, la chmara es la extremidad inferior de un cambiador de ca—
lor de reactores del‘tipo de agua a presibn. Se ha representado
la extremidad inferior del recipiente de agua (4) de este cambia-
dor de calor. La extremidad del brazo esclavo de este manipulador
esti destinada a trabajar en el interior del recipiente de agua
(4), delimitado por la pared gruesa (2), por la placa tubular (6)
y por un tabique vertical (8). El manipulador estd introducido
en el recipiente de agua (4) a través de un abertura (10) practi=-
cada en la pared (2). Evidentegente, en Puncionamiento normal, 1la
abertura (10) esté obturada por un tapbén no representado.

E1l manipulador objeto de la invencién
incluye una cafia central (12), de forma sensiblemente vertical y
que presenta un eje de revolucidén XX', Sobre esta cafla central
(12), se montan, respectivamente, el brazo maestro y el brazo es=-
clavo del manipulador: encontréndose el brazo esclavo en el inte=-
rior del recipiente de agua (4) cuando el mahipulador estéd posi-

cionado, mientras que el brazo maestro estéd situado en el exterio

R e s e _amam e st e
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para que el operador pueda manejarlo. El manipulador incluye asi

mismo una placa (14) de paso a través, susceptible de fijarse por
su periferia a la pared (2). La cafia central (12) estd montada apo
yada sobre cojinetes situados alrededor de su eje longitudinal XX*

en el interior de la placa (14)- de paso a través. Dado que la pla-

ca(14) de paso a través esti fija, la cafia central (12) puede,
as%, girar alrededor del eje XX'. Por lo demds, la placa de paso
través (14) comporta agujeros pasantes (16), en particular para -
permitir el paso de un aparato de 6ptica y de iluminacidn y que -
pérmiten al operador controlar los desplazamientos'del brazo escla
Vo eﬂ el interior de la cémara de trabajo. El brazo maestro y el

brazo esclavo estdn fijos, respectivamente, a un extremo y a otro
de la cafia central (12). El brazo esclavo comporta un primer ele-
mento (20), articulado con respecto a la cafia central (12) alrede-
dor del eje (22) soliéario de la_caﬁa central y perpendicular al -
eje XX'. El brazo esclavo comporta un segundo segmento (24), arti-
culado alrededor del eje (26) solidario del segmento (20) y paralg
lo al eje (22). Este brazo esclavo comporta un tercer segmento (28
articulado alrededor del eje (30) paralelo a los ejes (22) y (26);

sopor%ando este tercer segmento (28) un dispositivo de utilizacion

(32) que puede ser de naturaleza variable, Ademés, éste segmento -

puede girar alrededor de su eje l6ngitudina1'xnx.
Andlogamente, del lado del brazo maestro
se encuentra un primer segmento (20'), articulado con respecto a -
la cafia central (12) alrededor del eje (22) paralelo al eje (22);
un segundo segmento (24'),; articulado alrededor del eje (26') soli
dario del segmento (20'), y un tercer segmento (28') articulado al
rededor del eje (30'), este tercer segmento (28') comporta, por -
un lado, una empufiadura de mando (34), y por otra parte, un con=-

junto de contrapesos regulables, (36) cuya misibén se detallarid -

i
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mis adelante. Este Gltimo segmento puede girar alrededor de su eje
longitudinal X'-X*. _
De acuerdo con la caracterfstica esen-
cial de la invencidén, se tiene una relacibén de homotecia entre los
elemendos del brazo maestro y 1los elementos del brazo esclavo, con
respecto al punto A, Este punto A se define como el punto de inter
secéién del eje XX' de la caila central y de un eje transversal. Eg|
te eje transversal queda definido, en la préictica, por dos mufiones
(38) dispuestos a un lado y a otro de la cafla central y que sirven
como .se explicard con posterioridad, al posicionamiento del manipy
lador en la cémara de trabajo. 8i se denomina k a esta relacién de
homotecia negativa, esto significa, evidentemente, que la longitud
algebraica de los segmentos (20), (24) y (28) del brazo esclavo,
estéd en la relacibén k con las longitudes algebraicas de los segmen
tos correspondientes (20'), (24') y (28'). Existe la misma rela~
cidén o proporcidén entre la distancia algebraica que separa al pun-
to A del eje (22) y la distancia que separa al punta A del eje(22'f
Esta relacién de homotecia sigue existiendo, evidentemente, en un
plano perpendicular al plano de la figura 1; esto se observa per-—
fectamente, por ejemplo en la figura 4, que representa al mani-
pulador objeto de la invencién més en detalle. Se obser&a aqui
que, con relacibén a este punto A, se tiene asf{ mismo una disposi~

cién homotecica de los brazos entre si, en este plano perpendicu-.

lar.
Para conseguir el equilibrio alrededor

de los mufiones (38), se hace necesario también, ademés de ésta
homotecia, que las masas de cada pareja de elementos homotéticos
estén en una proporcién igual a la inversa de la relaciédn de ho-
motecia: 1/k. Se comprende que, en estas condiciones se dispone
de uﬁ equilibrado alrededor de los mufiones (38), Para asegurar
este equilibrado en peso, el segmento (28') comporta las masas de

’
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 de los segmentos (20), (24) y (28) de la parte esclava son gober-

- nados a partir de Srdenes de desplazamiento del brazo maestro;
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equilibrado (36). Se comprende que, una vez que se ha equilibra-
do con las masas (36) el fitil (32), este equilibrado permanece

constante gracias a la homotecia; con independencia de las posi-
ciones asumidas por los segmentos. Evidentemente, para que se res

pete esta homotecia, los 6rgan§s que provocan los pivotamientos

emitidas por los ségmentos correspondientes (20'), (24') y (28')
del brazo maestro: de manera que los &ngulos correspondientes '
sean iguales en valor absoluto, pero opueétos y de lados parale-
los. Por ejemplo, el 4ngulo % que forma en cada instante el ele-
mento (20) con la cafla central (12), serd igual y opuesto al &n-
gulo of'que forma esta cafia central (12) con el elemento (20') del
brazo maestro. Se verd posteriormente y con mayor detalle, como
se realiza esta conservacidén de los &ngulos gracias al sistema
de transmisién. .

Las figuras 2 y 3 ilustran el modo de
Posicionado del manipulador sobre la pared de la cémara de traba-
jo, permitiendo evidenciar una de las ventajas del equilibrado

del manipulador con respecto a los mufiones (38). El posicionado

se consigue por medio de un carro mévil (40) provisto de un brazo|

de soporte (42). Este brazo de soporte gsté articulado alrededor
del eje horizontal (44) del carro (40) y el pivotamiento del bra-
zo de soporte (42) se regula por medio, por ejemplo, de un grupo
cilindro-pistén de mando (46). En su extremidad libre, el brazo
(42) comporta dos alojamientos semicirculares, talgs como los
(48), que pueden cooperar con 1os mufiones (38) del manipulador
Y con un dispositivo de bloqueo (48'). Se comprende que gracias
al equilibrado homotético del conjunto del manipulador alrededor

del punto A (situado en el centro del eje comfin a los mufiones),

et m AR sy e —pa -
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el manipulador se encuentra equilibrado en la extremidad del bra—
zo (42) - cualquiera que sea la p031c16n de los dlferentes elemen|
tos del brazo maestro y del brazo esclavo, Las figuras 2 y 3
muestran, en particular, los movimientos que hay que comunicar
a los brazos maestro y esclavo para ﬁermitir la introduccién del
brazo esclavo en el recinto o cémara de trabajo (4) a través del
orificio (10). ,

Evidentemente, la relacién de homotecia
entre el brazo maestro y el brazo esclavo puede ser igual a 1,
en cuyo caso se tendria una simetria con respecto al punto A.
Sin embargo, por lo general, el espacio que se dispone del lado
maestro es mds reducido que el que se dispone del lado esclavo,
es decir, en el interior de la cémara de trabajo. Por esta razébn,
como regla general, la relacién de homotecia k del brazo maestro
con respecto al brazo esclavo es inferior a 1 en'valor absoluto.
Asimismo, la presencia de las masas de equilibrado (36) en el
segmento (28') del lado maestro, es decir,;en el lado accesible

hace muy fAcil la adaptacién de la compensacidén del peso del Gtil

de trabajo (32) cuando este filtimo haya de sufrir modificaciones.

En la figura 4 aparece representado en

detalle un modo de realizacién préctica del manipulador objeto de| .

la invencién. Como se observa.gn esta figura, la homotecia que
existia en el plano de la figura 1 vuelve a encontrarse asimismo
en el plano transversal de la figura 4. En particular, se obser-
va que los diferentes elementos que constituyen el brazo maestro
y el brazo esclavo se encuentran descentrados axialmente entre
s, y simétricamente con respecto al punto A. Asi,'en la figura
4, el segmento (20') estd por encima de la cafia central (12),
mientras que el segmento correspondiente (20) del brazq esclavd

estd por debajo de esta misma cafia central. En esta figura se han
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representado, en particular y con detalles mls precisos, los ejes

. de pivotamiento de los elementos entre si, asi como el modo de

transmisién o arrastre del brazo esclavo a partir de los movi-
mientos de mando del brazo maestro. Cada articulacién se compone
de un eje vy dos semicajas respectivamente solidarias de cada uno
de los dos segmentos a ensamblér, y las cuales contienen poleas
de transmisién de los desplazamientos por cadenas, 8i, por ejem=-
plo, se considera la articulacién entre la cafia central (12) y
el segmento (20') del brazo maestro, se observa que la semicaja
(50') es solidaria de la cafia central (12), mientras que la se-
micaja (52') es solidaria del elemento (20'). En el interior de
estas dos semicajas se encuentra dispuesto el eje (22'). Asimis-
mo, la articulacién entre el segmento (20) del brazo eéclavo y
la cafla central (12) estd constituida por el eje (22) montado en
dos semicajas que llevan las referencias (50) y (52). Para permi-
tir la transmisidén de las 6rdenes de pivotamiento del brazo maes
tro en direccidén al brazo esclavo, Yy reciprocamente, los ejes -
(22) y (22'), asf como, por otra parte, los ejes (26),{30) y -
(26')A (301), estén provistos de poleas sobre las que pasan las
cadenas de transmisidén de movimientos. Por ejemplo, en la semi-
caja (50), se encuentra la polea.(54) que coopera con la polea
(54'), la polea (56) que coopera con la polea (56') y la polea
(58) que cdo?efa con la polea (58'). Asfmismo, la semicaja (52')
comporta una polea (60') .solidaria de la polea {561), y la polea
(62') solidaria de la polea (54'). En la semicaja (52), se en-
cuentran las poleas simétricas (62) y (60). Andlogamente, al ni-
vel de la articulacién entre los segmentos (20°') y (24'), se en-
cuentran la semicaja (64') solidaria del elemento (20'), vy la
semicaja (66') solidaria del segmento (24'). Estlas semicajas con-
tienen, respectivamente, la polea (68') solidaria del eje (26'),

+
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y la polea (70') solidaria de la polea (72'). En las semicajas
correspondientes (64) y (66) del brazo esclavo, se encuentran

lds ppleas correspondientes (68), (70) y (72). Por Gltimo, al
nivel del eje (30'), se encuentran la semicaja (80') y la semica-
ja (82'); donde la semicaja (80') aloja la polea (84') solidaria
del eje (30')., De forma anidloga, en la semicaja (80) se encuen~
tra la polea (84) solidaria del eje (30).

Se comprende que por medio de estas dife
rentes poleas y de unas cadenas (o bien correas, cables o bandas)
que ‘conectan las poleas correspondientes, un movimiento del bra-
zo maestre entrafla un movimiento homotético del brazo esclavo de
acuerdo con la presente invencién. '

La fijacién de las dos semicajas (50) vy
(52) es an&loga a la representada en 1a'figura 4. Bstas semicajas
pivotan con respecto a las piezas coaxiales (22), (56)-(62), (54)
(60),'y los esfuerzos perpendiculares'al plano del brazo implican
momentos de flexién importantes a este nivel. A este efecto, la
corona (162) solidaria de la semicaja (50) recibe un esfuerzo
desmultiplicado por un rodillo de apoyo (163) soportado por la
brida (164) solidaria del segmento (20).

Asimismo, los esfuerzos, hacia arriba de
Plano se transmiten a una coropa (165) solidaria de la semicaja
(52), en virtud del apoyo del fodillo (166) soportado por la bri-
da (167) solidaria de la cafia central (12). Se observard que las
coronas (162) y (165) son parciales y se interrumpen en las pro-
ximidades de la cafla central (12) y del segmento (20), los cuales
limitan el movimiento de la articulacién del eje (22) en virtud
del tope establecido por los rodillos contra los citados segmen-—
tos. ' ,

Se observaré, ademés, que cada una de

s
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las articulaciones del brazo maestro estd provista de un sistema
de frenado’ que permite inmovilizar el brazo maestro eﬁ una posi-
cién dada, sin que el operador tenga que mantener estﬁ posicién.
Resulta evidente que el mantenimiento de esta posiciéh‘del brazo
maestro entrafia un manfenimiento correspondiente de la posicién
del brazo esclavo. Esto es, po} ejemplo, particularmente inte=-
resante si ei Gtil (32) fijo a la extremidad del brazo esclavo
debe trabajar durante un periodo prolongado en una posicién dada.
BEstos sistemas de frenado consisten por ejempio en dispositivos
de friccidn, tales como el (901), gobernados por palancas tales
como (92!), que inmovilizan el eje de rotacién en 1la posiciébn
deseada. Cada una de las tres articulaciones (22'), (26') y (30*)
estd provista de un sistema de Ffrenado como el citado y que se
describird més en detalle ulteriormente.

La placa (14) de paso a través comporta
en realidad una parte periférica (96) que incluye érganos de fi-
jac¢idén a la pared (2) (6rganos de Ffijacidn no representados), y
una parte central (98) que es solidaria de la cafia central (12).
Los rodamientos de bolas, tales como (100) y (102), permiten el
pivotamiento libre de la parte central (98) en el interior de la
parte fija (96) segin el eje XX' de la cafia central, pero asegu-
rando al mismo tiempo una inmovilizacién en el sentido de trasla-
cién, Un freno permite, asimismo, la inmovilizacién de este movi-
miento. En el ejemplo'representado en la figura 4, el eje XX' es
perpendicular al plano de la placa (14) de paso a través. Resulta
evidente que este eje podria formar un &ngulo cualquiera con esta
placa. El eje de simetria del mufién A est4 en el piano equidis-~
tante de los planos de las dos coronas de bolas (100) y (102).

En la figura 5 se ha representado con
mayor detalle la articulacidén entre la cafia central (12) vy el
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segmento (20') del brazo maestro. En el interior de las dos semi-
cajas (52') y (50'), se vuelve a encontrar el eje (22'), estando
este filtimo montado pivotante en la semicaja (50'), mientras que
el citado eje es solidario de la semicaja (52'): por ejemplo,

por enchavetado de una de sus extremidades (103') en la tapa
(104') de la semicaja (52').

Las poleas (60') y (56') estén fijas,
ambas, a un &rbol hueco (110') que esté montado pivotante sobre
el &rbol (22') por medio de rodamientos. Asimismo, las poleas
(54') y (62') estén montadas, las dos, sobre un segundo eje hue-
co (112') montado pivotante sobre el &rbol (110') por intermedio
de unos rodamientos. Asimismo, los rodamientos (114') y (116')
guian el 4rbol (112'), respectivamente en el interior de las
semicajas (52') y (50'). De Fforma similér, los rodamientos (118"')
gufan la segunda extremidad del &rbol (22') en el interior de un
disco#(120') de la semicaja (50'). Por Gltimo, se han previsto
sistemas de estanqueidad, tales como el (122'), entre las dos se-
micajas (52') y (50'), las cuales; evidentemente, son méviles la
una respecto a la otra. Estas juntas estén proteéidas'contra”las
proyecciones de agua por medio de laberintos. - '

A continuacién se describird el sistema
de frenado que lleva la referencia general (90') y que es acciona
do por la palanca (92'). Este sistema de Prenado comporta un dis-
co de frenado (130'), hecho solidario - en su movimiento de rota-
cién - de la semicaja (50'), por ejemplo por medio de los pasado-
res de, . fijacién (132'), pero permaneciendo en tqdo momento mé-
vil en un plano paralelo a las mandibulas de apriete (136')-(140")
Este sistema de frenado comporta asimismo dos mand{bulas suscep-
tibles de ejercer un esfuerzo de apriete contra el disco (130').

La primera mandibula estd constituida por un manguito (134') sobrd

T ot S s s v
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-gunda mandfbula del sistema de*frenddo, siendo este collarin sus-

- ceptible de entrar en contacto yihacer presién contra la segunda
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el que se halla fijada la palanca (92'), y el reborde (136') del
cual puede entrar en apoyo contra una de las caras del disco
(130'). La segunda mandfbula esti constituida por un segundo
manguito (138') enchavetado a la extremidad del &rbol (22}, com~|

portando este manguito un collarin (140') que constituye la se-

cara del disco (130'). El exterior del manguito (138') estd ros-
cado y coopera con un aterrajado practicado en el manguito (134')
Se comprende que, accionando la palanca (92'), se provocard el
apriete de las dos mandibulas contra el disco (130'), lo que
equivale a solidarizar el eje (22') con la semicaja (505). De
esta forma, las dos semicajas se hacen solidarias, y el elemento
(20') queda inmovilizado con relacibén a la cafia central (12).

. Como se observa en la figura 6, la parte
central (98) de la placa de soporte esti constituida por una virg
la cilindrica (150) que envuelve la cafia central (12) v que esté

hecha solidaria de esta cafia central por medio de los discos tale

oy

como el (152). Los discos estén taladrados segin seis agujeros
pasantes (16) repartidos por toda la circunferencia y que permiteﬁ
o bien colocar una lémpara, o bien atornillar una cémara de tele-
visidén, o bien, aln, hacer penetrar un endoscopio. La parte ¥fija

(96) de la placa de soporte comporta asimismo una virola cilin-

—

drica (154) provista de una placa (156) que sirve para la fijacié
deltconjuﬂto a la pared (2). E1 guiado en el movimiento rotati-
vo, y la immovilizacién en el sentido de una traslgéién relativa,
de la virola (150) en el interior de la virola (154), estén ase-
gurados por dos coronas de bolas (102) v (100). Con este objeto,
en lalcara externa de la virola (150) se han'practicado dos alo-

jamientos anulares (158) y (160). De esta forma se obtiene una
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cierta dimensién longitudinal de guiado de la cafia con respecto
a la placa de paso a través. (Esta dimensidn es igual a la dic-
tancia que separa las dos coronas de bolas), Del lado de la vi-
rola (154), las bolas se mantienen en su posicién relativa por
medio de los anillos de retencién (192)y (194), ‘hechos fijos. Con
el tornillo (196) se han esquematizado los 8rganos de fijacién
de la placa con respecto a la pared (2). Evidentemente, se proce-
de a asegurar la estanqueidad entre la placa (156) y la pared (2)}
por ejemplo por medio de la junta (171); ¥ al mismo tiempo, se
asegura la estanqueidad entre los anillos (156) y (157) vy 1la virg]
la interna (150), por medio - por ejemplo - de juntas labiales,
tales como las (172) y (174). En esta figura se ha representado
igualmente el sistema de frenado, que estd constituido por el
vastago roscado (176) que coopera con el roscado interno (178)
practicado en la virola (154) segin una direccién radial. En una
de susg extremidades, el vastago roscado (176) estd provisto de
una palanca de mando (180), y, en su otra extremidad, de una pie-
za de friccibén (182). Se comprenderd que accionando conveniente-
mente! 1a palanca (180), la pieza de friccién (182) entrard en
contacto y ejercerd una presién gobre la cara externa de la viro-
la (150), inmovilizando asf{ a esta Gltima con respecto a la vi-
rola (154). 4

En consecuencia, se inmoviliza el giro
relativo de la cafia central (12) con respecto a la pared (2).

Se comprende que, gracias a la forma y
a las disposiciones constructivas particulares del manipulador
objeto de la invencién, se consigue un equilibradolperfecto del
brazo maestro con respeéto al brazo esclavo alrededor del punto
A: con independencia de la posicién asumida.por los diferentes

segmentos que constituyen los brazos maestyo y esclavo., La dispo-
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sicién constructiva es particularmente ihteresante para el posi-
cionado éxacto de la parte esclava del manipulador en su cémara
de trabajo, gracias al equilibrado obtenido, asimismo, ,alrededor
del eje de simetria del mufibn de manutencidn. '

Descrifé'suficientemente la naturaleza
del presente invento, asi como su realizacién industrial, sblo
cabe afiadir que en su conjunto y partes constitutivas es posiblg
introducir cambios de Po:ma,‘matéfia y disposiciébn, sin salirse
del cuadro del invento,. en cuanto tales alferaciohes no desvir-
tlien su fundamento. )

El soiicitante, al amparo de los Conve-
nios Internacionales sobre Propiedad Industrial, se reserva el
derecho de extgnder la presentie demanda a los paises extranjeros
si’ fuera posible, reivihdicando la misma prioridad de 1la presen—
te solicitud.

Igualmente el solicitante se reserva el
derecho de solicitar los adecuados Certificados de Adicibn, en
la forma sefialada por la Ley, "al introducir en el presente in-
vento cuantos perfeccionamieﬁtos se deriven del mismo.

a NOTA

'La Patente de Invencibén que se solicitalf

por ".veinte afios para Espafia, de acuerdo con la vigente Legisla-
cién. sobre Propiedad Industfial, deberéd recaer sobre " MANIPULA-
DOR ARTICULADO Y EQUILIBRADO APLICABLE EN MANDOS A DISTANCIA A
TRAVES DE TABIQUES", en todo de acuerdo con las siguientes:

' REIVINDICACIONES '

1.~ Manipulador articulado y equilibrado

comporta un brazo maestro y un brazo esclavo, y que puede traba-

jar en una cémara limitada por una pared provista de un orificio

e ——t
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de introduccidn del citado brazo esclavo en la citada.cémara,
caracterizado porque comporta una cafla central de forma cilindri-
ca; una placa de paso a través, susceptible de fijarse a la cita-
da pared al nivel del citado orificio; estando la citada cafia mon
tada en formad pivotante en la citada placa; comportando la cita-
da caffa un mufién de manutencidn, externo a la cémara; poseyendo
la ditada cafla central una primera y una segunda extremidad; es-
tando el brazo esclavo articulado a la citada primera extremi-
dad, y constituido por n (g siempre superior a 1) segmentos de
forma sensiblemente cilindrica montados a tope entre si{ y articu-
lados los unos respecto a los otros, estando el Gltimo segmento
provisto de un Gtil; estando el brazo maestro articulado a la ci-
tada segunda extremidad, y constituido por n segmeﬁtos de forma
sensiblemente cilfndrica, montados a tope y articulados entre si,
estando el (ltimo elemento provisto de una empufladura de mando

y de' un contrapeso, siendo los segmentos del brazo maestro homo-
téticos de los del brazo esclavo con respecto al punto de inter-
seccidén del eje de simetria de la cafla central con el eje de si-
metria del citado mufién, segfin una relacién de homotecia nega-

tiva idual a -K; ;estando las masas de los elementos homoi éticos

en una proporcién sensiblemente igual a 1/k; y comportando, asi-~

mismo, elementos de cadenas, cofreés, cables o bandas, as{ como
de :poleas, para transmitir al brazo esclavo los movimientos del
brazo maestro, de manera que, en todo momento, el &ngulo formado
por dos segmentos del brazd maestro y el &ngulo formado por 1os
dos segmentos homotéticos del brazo esclavo, sean iguales -y opues
tos; teniendo un segmento del brazo maestro unas dimensiones igua
les a k veces las del segmento correspondienté del brazo esclavo.
2,~- Manipulador articulado y equilibrado
aplicable en mandos a distancia a través de tabiques, en todo de

feey
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acuerdo con la reivindicacidén primera, caracterizado porque la
placa de paso a través cdmporta una parte central de revolucidn,
solidaria de la cafia central, y una parte periférica susceptible
de fijarse a la citada'pared; estando la citada parte central
montada en forma pivotante en el interior de la citada parte peri
férica.

3.~ Manipulader articulado y eqﬁilibrado
aplicable en mandos a distancia a través de tabiques, en todo
de acuerdo con la reivindicacién segunda, caracterizado porque
la parte periférica de la placa estd constituida por wuna placa
de fijacién susceptible de fijarse a 1la citada pared, y por una
virola cilindrica solidaria de la citada placa de fijacibén; por-
queilahcitada parte central de la placa de paso a travées, esté

i

constituida por una segunda virola coaxial con la citada caiia
central v solidaria con esta tltima, estando la citada segunda
virola montada pivotante dentro de la citada primera virola, y
manteniéndose la citada segunda virola guiada por la citada pri-
mera virola a 10 largo de un cierto tramo longitudinal, segin
una direcciédn paralela al eje de simetrfa de la citada cafia
realizindose la interseccidn del eje de simetrfa del muiién con
el eje de simetria de la citada cafia, en un punto que coincide
sensiblemente con el punto medio del citado tramo longitudinal.

4.~ "MANIPULADOR ARTICULADO Y EQUILIBRA-
DO APLICABLE EN MANDOS A DISTANCIA A TRAVES DE TABIQUES".

Segln queda sustancialmente descrito en
la pfesente memoria descriptiva que consta ' de veintilna hojas -
mecanografiadas por una sola cara acompafiada de sus correspondien

tes'dibujos.
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