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N W M  pEspam iB
El presante invente SB refiere  a un dispositivo pace 

la  prograasción da un aparato do maniobras que pueda ser movido 
por varios ajas por medio da una empuñadura, que está guiada a 
mano, y por medio da unos amiaoros da valoreo da medición que -  
hacen que las  componentes da fuerza, realizadas por la  guía da 
la  empuñadura, sean tranafernadaa en unas señales eléctricas — 
que determinan un programa que ha de ser manori-zado y qus contra 
la  loa motores de accionamiento de éste aparato de maniobras

tos modernos eparatos de maniobras tienen, por lo  ge­
neral, an e l extremo do un brazo de varias articulaciones una -  
garra que realiza las maniobras, ta ta  garra lleva, a titu lo  de 
ejemplo, un dispositivo de soldadura que sirve para unir, median 
te  la  soldadura, les piezas de una carrocería. En éste caaop la  
garra debe rea lizar dentro de su trayecto unos determinados tr¿  
moa de curvas,-

En e l caso do un ya conocido robot existe un primar -  
e je  de gire vertica l. El brazo de varias articulacionss es ca­
paz de realizar unos movimientos horizontales y verticales asi 
como por asociación da éstos movimisntos los movimientos glratg 
río s que da a lie  resultan. La garra, dispuesta por el extremo -  
del brazo, as g iratoria  por un primer e je  de g.ro que se axtie& 
de en la  dirección axial do éste brazo. La garra tiena un eje -  
de giro adicional quo con respecto a l primero so extiende en un 
ángulo recto asi como, finalmente, tiena un cuarto eje de giro 
que sa extiende en ángulo recto con respecto a éste ajo de giro 
adicional.—



Resulta axtraordinarieaanta d if íc i l  gobernar loa mot  ̂
raa da accionamiento para loa diferataa movimiantoa dal a p la ta  

3° da maniobras, da una forma ta l qua aa produzca la  requerida tr^  
ysctoria. Por regla general, la  trayectoria aa dividida en unos 
tramos lineales, da codo que la  trayectoria aa realizada por trg  
moa. En data caao aa muy afonda la  invaraidn del trabajo do pz¡& 
gramscidn para al aando progresado da loa motoras da aceionmsiqa 

33 to .-
Can a l fin  da reducir a l trabajo da programación ya aa 

conocido rcM^cr a l Mn Junto dal brazo, da la  garra y da las  ar^i 
culacionaa do data aparato de aaniobraa con una ciabra qua catd 
diapuaata da forma paralela al <tmn Junto dal brazo, da la  mano y 

40 da laa articulación##. La ciabra caté realizada con varia# art& 
culacionaa, y la  aiaaa permita efectuar unoa aoviaiantoa rela t^  
voa a l conjunto dal brazo, da la  garra y al conjunto da laa ar­
ticulaciones. Laa articulaciones da la  ciabra va provistas da -  
una cantidad da interruptores que correspondan al ndmaro da laa 

4S lincea da los ajea da giro. La cimbra aatd compuesta, aa lo — 
aaanoial, por trae elementos Ó articulaciones qua por medio da 
unos cojinetes giratorios se encuentran unidaa entra s i y c¡ua -  
mediante unoa resortes sa apoyan an ai conjunta dal brazo, da -  
la  garra y da laa articulaciones. En loa movimiento* relativo#

50 entra las artieulaelonas da la  cimbra resultan aar accionados -  
loa interruptores antas mencionados cuyas tabalea son registra­
das y determinan un programa da mando para loa motora# da ecoi¿ 
naciente dal aparato da maniobraa.-

La estructura extraordinariamente complicadme da dota

-  3 -
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ss cicuta haca que ósta clase dal dispositivo da programación réatg, 

ta  muy cara. La inevitable holgura antro cada una da las articu­
laciones do la  cimbra y entro áotaa articulaciones y loa articu - 
lacionaa da la  garra y del brazo, conduce forzosamente a que tqg 
ga lugar una programación errónea que oa mayor cuanto más grande 

^  aaa a l afecta que ésta holgura tenga para loo Interruptoras, una 
programación errónea os producida, asimismo, por a l hacho de que 
a l paso propio da la  cimbra conduzca# sagón cual sao la  posición 
da la  misma# a unas saftaloa dé ios interruptoras# a pesor de que 
manualmente no so realice ninguna fuerza correspondiente sobro -  

6S la  ampuKadura diapuesta an la  cimbra. Se ha puesto da manifiesto 
que setos erraras tienen su repercusión an las llamadas trayoet¡a 
risa  movidas, aa decir, en la  que la  deseada trayectoria no es -  
realizada da una manera continua sino en la  forma de salto  y# en 
parta# an retroceso. La inversión do trabajo que es necesaria R& 

70 ra  la  corrección de una ta l trayectoria movida es mayar que la  — 
realización dsl aótodo de programación mencionado al principio# 
da modo que la  programación a través da ana cimbra no encontraba 
ninguna aplicación práctica*-

Exista# por io tanto# e l objeto do realizar un diapos^ 
?S tiwo para la  programación da un aparato da maniobras qua pueda -  

sor movido an varios ajes de uno forma ta l que con ello exista -  
la  posibilidad da efectuar un sencillo seguimiento# que práctica 
manto no tionc ninguna holgura# do la  garra del aparato de manija 
braa a lo largo da la  deseada trayectoria*-*

80 Esto objeto so consigue con las características da la
reivindicación !).* Unas convenientes formas do realización se pug



dan daaprander da las raivindicaoionaa aacundariaS*-
toa aoviaiantoa, que han da aar raalizadaa por la  garra 

dal aparato do aaniobraa, oo extiendan axpraaadoa an loo acordar 
^  nadaa carteaianaa an la  dirección da X, de 7 y do Z, y loa alaaoa 

conaiatan, adaaóa,an loa eoviaiantoe giratorloa af actuado# por -  
a l aja da X y a l aja da Z. La* axplieacioitea ralacionadaa a con­
tinuación aa refieran a unoa aowiaiontoa dentro óata ais taca 
da loa coordenadas car to s id a s ; lo eorraapondianta, ala satAtargo, 

90 aa aplica taabian para loa aowiaientos a l datoa aoa axpraaadoa -  
an loa eoordoaadaa polaraa.-

X continuación un ajaaplo para la  raalieación da la — 
praaaata invención aa explica coa tala datallaa por toadlo da loa -  
planos adjuntos, aa loa quat

95 -  la  figura 1 auaatra una vista ganar a l da un aparata da (Manio­
b ras, an a l que aa ha empleado a l d iapositiva (xanforwa a la  pre- 
aanta invención;
-  la  figura 2 Indica una vista da sección longitudinal dal dia­
positiva;

100 -  la  figura 3 auaatra una v ista  da aaeción realizada a la  largo
da la  línea C -  O indicada an la  figura 2;
-  la  figura 4 indica una v ista  da sección realizada a lo largo -  
da la  línea A -  8 indicada an la  figura 2$ alantrae qua
-  la  figura 5 auaatra una viata parcial da sección da una foraa 

IOS da realización coao a ltarnatlva .-
Sagón a l ajaaplo indicado, a l dlapoaitivo da prograaa- 

ción 23 aató diapuaato w  la  ó ltíaa  articulación da la  garra 27 
da Sata aparato da aaniobraa. Exlata, ain eabargo, la  poalbilidad

-  s  -
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de disponer a l dispositivo da programación 23 sin ninguna difiqu^. 
tsd tMbien en la  penÓltima articulación, ó bien en la  antapané^ 
tina  articulación, da la  garra, en éste caso, los aovimiantoa g¡t 
ratorios da la  éltima articulación y panultina articulación, rag 
pactivanonta, da la  garra han da ser programados de una forma sg 
parada.-

EI conjunto de la  garra 2? está dispuesto en e l conjug 
to de brazo 26 do éste aparato da maniobras 22. ios movimientos 
dol brazo 26 pueden ser eubdividldos en unos movimientos en direg 
ción de loa ajes x ',  y ',  y z* asi coma en un movimiento giratorio 
dy' a realizar por a l eje de Y. La primara articulación de la  gg 
rra  27 puede realizar un movimiento giratorio por el ojo de x ',  
que en la  figura 1 ha sida indicado por dx'^* La segunda artiqg 
lación de la  garra puede efectuar un movimiento giratorio por el 
a je z*, habiéndose indicado éste movimiento giratorio con dz*. -  
finalmente exista una torcera articulación da la  garra que roaU 
za un movimiento giratorio por un aje que ea paralelo al aje de 
x ',  y ésta movimiento giratorio se ha indicado con dx'g* Todos -  
astas movimientos pueden ser puestos on relación con a l disposi­
tivo de programación 23, y en el mismo, concretamente, con los mg 
violentos lineales en e l eje de X, de Y y da 2, a s i como con los 
movimientos ds dx, dy y dz por estos e jes. Se plantea ahora a l -  
problema do establecer, por medio ds éste dispositivo da progra­
mación 23, un programa de mando y ésto do ta l forma que le  punta 
P de una herramienta 25, soportada por le  garra 27, realice cua& 
quiar trayectoria deseada 24.-

Eate dispositivo de programación esté indicado, de una 
forma detallada, on las figuras 2 hasta 4. En la  figura 2, la

-  5 -
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tad da la  izquierda indica una viata da aaecidn da la  poeto 
tra l  13 y da! zanguito 14 da la  empuñadura 23, ziantraa que au 
la  altad derecha da la  figura 2 aa indica una viata da aaecidn 
da tan adío al zanguito 14, aa decir, que la  parta central 13 -  
ea tí Indicada an una viata da alzado

En al praaanto ejaaplo, la  parta eantral 13 da la  em­
puñadura 23 aatd rígidazanta unida con la  d ltiaa  articulación -  
da la  garra 27# Eata parta eantral 13 aatd rcdaada por un oong^ 
to 14# Oantro da la  zona da cada uno da loa doa axtraaoa dai —. 
zanguito 14, an la  parta central 13 aatdn diapuaataa cuatro rcwe 
pactiwaa langSataa, 15 y 16. Laa cuatro lancetea  1$ y laa cua­
tro langBataa 16 aa aneuantran aHuadaa antra ai daaplaxadaa por 
cada vaz 90 c per al ajo da la  parta central 13. Loa axtraaoa da 
laa raapaetivaa lengOotaa aoatianan al zanguito 14, an daím eaao 
la  fijación aa ha realizado da ta l zodo que loa axtraaoa do laa 
langBataa aa puedan aovar an ralacidn con a l zanguito 14. En cg 
da una da laa langBataa, 1$ y 16, aatd fijada una banda exter?ag. 
zótrica que aa ha indicado con laa referencias de 1 heeta O. — 
Laa lengOotaa, 15 y 16 y laa bandeo axtenoozótricaa, 1 haata 8, 
da laa ziazaa aa extiendan en el sentido longitudinal da ln em­
puñadura 23,-

Laa lengüetea inferioree derechas a izquierdea,15,15' y 
1 5 " , llevan lea bandea axtanaozótricaa, 7 y 8, Laa langBataa -  
inferioras delantera* y traaeraa, 15* y 15"* llevan laa bandea 
axtanaoaétricaa 2 y 1. Por la  parta auparior, laa lengüetea iz ­
quierda y derecha, 15 y 1 6 " , llevan laa bandaa axtenaoaátrieaa, 
6 y 5, ziantraa qua laa lancetea  delantera y trae era llevan la
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banda extenaomótrica 4 y 3# En la  figura 3, la  posición da las 
bandas extenacmátricas superioroo 3 hasta 6, ha sido Indicada an 
paróntesia.-

^or la  zona central de la  parte central 13 aa ha dis­
puesto dos langostas adicionales, 17 y 17 ', cuyos extramos l i ­
bres van alineados entre s i y so extienden sn la  dirección dal 
eje do la  parta central 13. Asimismo, éstas langostas, 17 y 17' 
llavan las bandas extenaomátricaa 9 y 18. En contra do los oxücg 
mas lib res da éstas dos lengüetas, 17 y 17', ss encuentra dis­
puesto, sin ninguna holgura, un tornillo  18 del manguito 14.- 

En la  parte csntral 13 aa han dispuesto, finalmente, 
las dos lengüetas,20 y 20 ', que ae extienden a lo largo da la  -  
circunferencia de la  parte csntral 13 así como do forma transvag 
asi a l eje de la  miama. Loa extremos lib ras de las 1engastas 20 
y 20', estén alineados entre a i , y las lengüetas llevan las bqg 
dea extenaomótrieas, 11 y 12. En contra do los extremos libras 
de las lengüetas, 20 y 2S',ae encuentra dispuesto, sin ninguna 
holgura, un torn illo  19 del manguito 14,-

tos diferentes conductores para las bandas axtansomó- 
tricas estén guiados dentro de un tuba 21 que desdo e l interior 
de la  parte central 13 pasa hacia abajo.—

Si la  garra 27 dal aparato de maniobras daba moverás -  
en la  dirección dal eje X, el manguita 14 aa desplazado manual­
mente en la  dirección de la  flecha de X, por lo que las bandas 
extcnoomátricas, 6 y 7, aon dilatadas, puesto qua las corrospoji 
dientes longSetaa de laa mismas ao doblan a causa de la  fuerza 
sobre éstas óltimas oa ejercida. Por lo tanto, uno omisión de -  
señal por medio da laa bandas extensomótricas,6 y 7, señaliza un
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movimiento an la  dirección da X. Pata el caso da, que tanga que 
aat realizado un movimiento an la  dirección exactamente opueeta, 
sobre al Manguito 14 ae realiza, a mano, una preaión an contra da 
la  dirección da flacha X, da manara que ahora emitan una suKal -  
laa bandea axtenacmótrieaa S y 6 .-

31 deba aar realizado un movimiento an la  dirección de 
Y, el manguito 14 aa apretado en data dirección, por lo quo laa 
bandea extanaomótrieaa 2 y 4 ganaran unas aehalea. Si ha do aar 
efectuado un movimiento en contra de data dirección de la  flacha 
Y, el manguito 14 ee apretado an contra de la  dirección do la  -  
flacha Y, lo cual conduce a una ganaración da la  aahal an leo <— 
bandee extenaomótricas 1 y 3 .-

Si ae tiene proyectado realizar un movimiento an la  tü 
rección da Z, al manguito 14 ea apretado hacia arriba, por lo que 
el tornillo  18 dobla la  lengüeta 17, lo cual conduce a una amiaión 
de eahal an la  banda extanaomótrica 9. En el caso de un moviaiaa 
to previsto en contra da la  dirección de la  flacha Z, al mangui­
to 14 sa tira  hacia abajo, lo que tiene por efecto que el torni­
llo  18 hace que ee combe lo lengüeta 17 ', da modo que la  banda -  
extanaomótrlca 10 produce una aeHal.-

Craclaa a alio , aa puedan programar todoa loe movi­
miento# lineales an la  dirección dal aja de X, da Y y do Z. Exig 
te , naturalmente, también la  poaibilldad de realizar unoa moví— 
míantoa interfarantaa como, por ejemplo, an la  dirección de la  -  
flacha 28, por lo que la# bandea axtanaoaátricaa 1, 3, 8 y 7 pr& 
ducen laa aehalea.-

3i ha de ser realizado un movimiento giratorio dy por



22E

22S

23C

23S

240

24S

- l e ­
a l  oje da Y, a l Manguito 14 es girado por áste eje , por lo — 
que son combadas las  longSetas 16 y 1S**, lo  cual conduce a —
la  generación de una señal en las bandas oxteasomótricas 6 y 
8. Un Movimiento giratorio en contra de la  dirección da la  — 
flecha dy conduce a la  generación de una señal en laa bandas 
extensomótricas S y 7+ Cn el caso do en movimiento giratorio 
dx realizado en al manguito 14 por el eje do X, resultan inqj, 
tadas a la  generación da una señal la s  bandas extansométricas 
1 y 4, mientras que con un movimiento on contra producen unas 
señalas las  bandas cxtsnsomótricas 2 y 3 .-

Con un movimiento giratorio dz por e l oje de Z, e l 
to rn illo  18 se coloca a topa contra la  longUata 28*, do modo 
que la  banda extenaomótrica 12 produce una señal. En el coso 
de un movimiento giratorio en sentido opuesto, la  banda extea 
sooótrica 11 os excitada para la  generación da la  señal.**

También en óste caso existe, naturalmente, la  posi­
bilidad de superposiciones ó interferencias entro los movimieg 
tos giratorios asi como con los movimientos linoalos.-

En lugar do las bandea extensomótricas 1 hasta 12 -  
también pueden sor empleados, naturalmente, unos emisores de 
valores de medición de tipo inductivo y/ó capacitivo, asimismo 
existe la  posibilidad do reemplazar los respectivos emisores 
do valores de medición, que son impulsados por parejo, por un 
solo emisor que genera ai ser ejercida sobra el mismo una prg 
sión -  una señal que es d istin ta  a aquellas señales qfa ol egi 
sor produce al ser efectuada sobro el mismo una fuerza de tr&c 
ción. Las bandas extonsomótrieas 1 hasta 8, que son efectivas 
per parejas al realizarse unos movimientos giratorios por el
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aja da X y da Y, puedan aatar auatituídaa por doa amidoraa da w¡n 
laxa# da medición que aa encuentran diapuaatoa entra ai an ángu­
lo recto y da loa que cada uno amita una amWal d ia tin ta  al ser -  
realizado un movimianto giratorio por una do loa ajea, an la  una 
6 bien w  la  otra direeción.-

-  11 -

Cn lugar da loa bandas axtanaomótricaa 1 hasta 12 tam- 
bian puadan aar previatoa unos intarruptoras que ganaran una aa-
Ral da admisión 6 ra<sache. La magnitud da lea fuerzaa entre al -
manguito 14 y la  parta eantral 13 aa medida por tntoa amiaorea da
valoraa da medición, y loa miamos, ain embargo, daban aar émplqa
doa con preferencia dado que la  magnitud aadida da la  raapectiva 
fuerza puede aar tranaformada para dejar trabajar loa motoras da 
ajuata del aparato da maniobra 22 de forma rápida 6 bien de forma
len ta .-

La Tabla indicada a continuación refle ja  loa movimiwtoa
an loa qua loa amisorea da valorea de medición producán las aaHg
las 1 haata 12.-
movimianto .dw.,
lineal 4 X 6 y 7

-  X S y 8
4 Y 2 y 4
-  y 1 y 3
4 Z 9
-  2 10

giro 4 dx i  y 4
-  da 2 y 3
4 dy 6 y 8
-  dy 7 y 5
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-  la  figura S Indica otro ejemplo do realización más con loe am̂  
sores inductivos do valorea de medición* Existo o tra vez un man­
guito 14 que puede ser movido do forma rela tiva a la  parte con­
tro l 13 que se encuentra rígidamente unida con la  áltima articu­
lación da la  garre .-

En al manguito 14 oatón provistos doo primorea topea -  
28 y dos topea segundos 29 do los que cada uno so encuentra pues 
te a tope* ain ninguna holgura, en una bola, 30 y 31, rospoctivg 
monta. La bola 3S está sostenida por un primar resorte 32, que -  
en lugar raferenciado por 34 so encuentra sujetada an la  parto -  
central 13* La bola 31 está sostenida por un segundo rosarte 33 
que en lugar raferenciado por 35 astó sujetada en la  parto 13 — 
central, tos extremos do bola da loa resortes 32 y 33 Indican — 
en unas direcciones entre s i  opuestas* Por ambos lados del raacg, 
te  32 están dispuestos dos emisores inductivos da valores do me­
dición, 48 y 41, así como por ambos lados del resorte 33 están 
dispuestos los dos emisoras, 42 y 43.-

51 en e l manguito 14 se realiza una fuerza en la  dircc 
clón del eje da x, resulto que aon doblados los resortes 32 y 33, 
como asimismo son regulados los emisores, 48 y 42, por los mis­
mos valoras en una do las direcclónes, y los emisores, 41 y 43, 
son regulados por loa mismos valores en la  otra dirección* Si en 
a l manguito 14 so ojetea una fuerza contra la  dirección da X re­
soltan regulados los emisoras, 41 y 43, por los miamos valores — 
en una de las direcciones, y los emisores, 48 y 42, son regulados 
por los mismos valores an la  otra dirección*-
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En al caso da un esfuerzo da rotación por al aja da Y 

an la  dirección dy, resulta qua son ra llad o s  loa emisoras, 41 
y 42, par lo-e mismos valoras an una da laa diraccionaa, Mientra* 
qua loa emisora*, 40 y 43, san regulado* an la  o tra dirección 
y por loa Bisaos valorea. Con un esfuerzo da rotación an contra 
da la  dirección da giro dy raaulta qua aon regalador loa aaiaoraa 
45 y 43, an una da laa direcciones y por loa Bisaos valoras, — 
alantras qua los anisares, 41 y 42, son regulados so la  otra di­
rección y por los Bisaos valoras.**

Entra a l Manguito 14 y la  parto central 13 eató previ¿ 
to un eiatama adicional correspondiente a laa piaras an terio ra^  
te mencionadas 28 hasta 43 (con excapción de laa piaras 38 y 39 
citadas a continuación); sistaaa óste que en el ajamplo no ha -  
sido indicado y que en relación con al sistaaa da las piaras an 
tes referidas 28 haata 43 se encuentre dispuesto da una foraa -  
daaplarada por 95o y qua abarca las fuerzas qua aetóan an el — 
manguito en al aje Y y en la  dirección da giro dx.-

En el aanguito 14 cató fijado, en a l lugar referencia 
do por 39, un resorte 38 qua sostiene también una bola que en­
tra  en una escotadura 37 dispuesta an la  parta central 13 y para 
la  Cual también aa han dispuesto dos aaiaoraa inductivos da valg 
ras da medición, 44 y 45. Si an el manguito 14 es ejercida una 
fueras sn l s  dirección de Z, al amieor 43 as regulado sn una de 
las direcciones, mientras que el amieor 44 es regulado an la  — 
otra dirección. Can une fuarza en contra da la  dirección da Z, 
los aaiaoraa son ajustados completamente an a l sentido contra— 
r io .-

Extandióndose an ia dirección da Z aa ha previsto una



barra da torsión 49 que por una parta está sujetada en la  parto 
contra! 13 y que, por la  otra parta, lleva un emisor inductivo 
de valoree de medición 48# Entre loe emisores da valoree de me­
dición 43 y el manguito 14 aa encuentra dispuesto un acoplaaieg 
to do fuelle 4? que tan aolo puede transmitir las fuerzas de 
ro .-

Si e l manguito 14 es girado por e l eje Z, ae decir, en 
el sentido do giro dz ó bien an contra del mismo, ol emisor'48 
os regulado en una de las direcciones ó bien on la  otra, puesto 
que como consecuencia de la  torsión de la  barro 43 e l emisor 48 
modifica su posición en relación con la  parte central 13*-

Ooacrita suficientemente la  naturaleza y alcance de la 
presente Invención ae hace constar que en la  misma, podrán ser 
variables los materiales y dimensiones, y en general aquellos -  
otros d tallaa accesorios o secundarios que na alteren, cambien 
o modifiquen la  eaanclalidad propuesta.-

Loa términos en que queda redactada ésta memoria son 
ciertos y f ie l  reflejo  del objete descrito, debiéndose Ínterpso 
ta r en un sentido más amplio y nunca en forma lim itativa#-
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RUVINOICACIONES
1*.- Dispositivo paya la  programación da un apatato da ma níobraa, 
que puado aat movido por vario a ojea por medio da una empuñadura 
qua eató guiada a mano, y mediante unoa emiaoree da valoreo da -  
medición que hacen qua laa componentes da fuerte# realizadas por 
la  guia da la  empuñadura, asan transformadas en señalas e léc tri­
cas que determinan un programe que ha da ser aamori-xado y que 
controle loe aotoree de accionamiento del aparato de maniobra#, 
caracterizado porque la  empuñadura tiene una parta central, que 
rígidamente ee encuentra unida con una articulación dal aparato 
de maniobras, y un manguito qus rodea la  parta central# quu el. imanguito puede ser movido con reapecto a la  parta central {xur -  
loa ejes, en loa que ee puede mover la  articulación qua se en­
cuentra unida con la  parte central; y qua antra la  parte pasttrel 
y e l manguito catón dispuesto# unce emisores de valoras dp me^i 
ción que abarcan lae fuerzas que as pr asen tan en lee direccio­
nes de movimiento del manguito en relación con la  parte central. 
2*.- Diapoeitivo; amgón reivindicación i " ,  caracterizado porque 
pare la  programación de dos ejes, qua entre ai astón diaputwtoa 
en ómgulo recto, para cada eje aató previa ta por lo manoa una p¡g 
re ja  da amiaorae de valorea da medición, cuyos omlaoraa de valo­
rea da medición satán diapuestos sn la  parte central y de una -  
forma antra daapiazada por 90 o, conatltuyando lae amiaorae de ya 
lora# de medición, que entre ei ee encuentran opueatoa, uno res­
pectiva pareja da amiaorae da valorea da madieión que responde 
a las fuerzas de forme transversal a l eje da la  parta central 
3*.- Oiapoaitivo; eegón reivindicación 1# caracterizado porque

**
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pata la  programación da dos ojes, que entra s i están disputa 
toa an ángulo tasto , pata cada aja está prevista una pareja 
da emisores de valoras de medición, estando dispuestos los 
emisores da valores de medición de una de las parejea dasplg 
tedas por 180s antrs s i  altedodot de la  parte central# res­
pondiendo a las fuerzas de forma transversal a l eje de la  — 
parte central, y que los emisores de valoree de medición, do 
la  otra pareja están dispuestos a lo largo del eje de la  pqr 
t s  central y responden a las fuerzas a lo largo de éste aja*-* 
49.— Dispositivo para la  programación de un aparato do mánig, 
bras; sagón raivindicaciónea 2 y 3, caracterizado porque, pg 
ra  la  programación do tres ejes, que entre ai están diapucc- 
tos en ángulo recto, para cada aje está prevista por lo menos 
una pareja da emisoras de valores de medición, estando pre*^ 
tos los emisores de valares de medición de dos parejas despea 
radas por entre a i alrededor de la  parte central, a s i como — 
caracterizado porque los emisores da valores de medición de -  
la  tercera pareja esté! dispuestos a lo largo del eje de la 
parte central en éste caso, los emisores do valores de medi­
ción que entre s i  se encuentran dispuestos on frente uno del 
otro y que constituyen una respectiva pareja de los emisores 
de valores de medición que forman laa dos parejas responden 
a las fuerzas de forma transversal al ojo de la  parte central 
mientras que io$ des emisores de valorea de medición de la  -  
pareja tercera respondan a las fuerzas a lo largo dol eje de 
la  parto central.—
54,- Dispositivo; segón a una de las reivindicaciones 29 a 49,
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carectarizado porque iaa patojas da amiaoraa da valoras da Medi­
ción satón sustituidas por unos raapactivoa amiaorw da valoras 
da medición, que an a l caso da una solicitación a presión ganaran 
una sedal que as d is tin ta  a la  señal do un esfuerzo da tracción. 
6*.- Dispositivo! aegón reivindicación 1, esraetsrirado porque -  
para la  programación da unos movimiento# g ira to rias, an un aja -  
que aa extienda da forma transversal a l aja da la  parte central 
aatf prevista por lo manos una primera pareja da amiacrea de vigo 
rea da medición cuyos amiaoraa da valoras da madielón aa encuen­
tran dispusetoa desplazados por 180o entra al an un respectivo -  
extremo da la  parta central y que raspedan a los movimiento $1*3 
torios da da data a ja .-
74.- Dispositivo; aagdn reivindicación 6, caracterizado por es­
ta r provista una segunda pareja da amiaoraa da valoras da aedj^ 
ciÓn cuyos aalaoraa da valoras da madición aa encuentran di^ntug 
toa aimótrieamanta con respecto a la  primara pareja da emisoras 
da valoras da medición
84.- Dispositivo; aagdn reivindicación Ó, caracterizado porque -  
para la  programación de los movimientos giratorios por dos ajas, 
qua entra al aa extiendan da forma vertical y da loa que cada — 
uno ea extienda tranavaraalmanta con respecto a l aja da la  parta 
central, cató prevista otra paraje da emisoras da valoras da me­
dición cuyos emisores da valoras da madición se encuentran dis­
puestos desplazados por 180a antro s i  y por 90e con respecto e -  
loa amiaoraa da valoras da medición da la  primara pareja da ami­
aoraa da valorea da medición an loa respectivos extremos de la  — 
parta central, raapcndiando cada paraja a loa movimientos g trata

-  17 -



río s por e l aja corroapondian%e.-
9^.— Dispositivo; ssgón reivindicación 0, caracterizado p3f os taz
prevista una cuarta pareja do emisores da valores de medición cg 438 yos emisores do valores da medición están dispuestos simétrica­
mente con respecto a los emisores da valores de medición de le  -  

otra pareja<B emisoras da velaros de medición 
IOS,— Dispositivo; segón reivindicación 1, caracterizado porque
para la  programación da movimientos giratorios por un ojo, que -  440 se extiendo a lo  largo del eje de la  parta central* está provis­
ta  una pareja de emisores da valores da medición cuyos emisoras 
de valoras de medición se encuentran dispuestos en la  circunfe­
rencia de la  parto central y responden a los movimientos girato­
rios da éste e je .-

44S l i s , -  Dispositivo; conforme a una de las reivindicaciones 6 hasta 
10, caracterizado porque las  parejas da emisores de v a ló r e la  -  
medición están sustituidas por unos respectivos emisoras de yale 
res da medición que en el ceso do una solicitación a presión ge­
neran una saKal que es d istin ta  de la  saHal de un esfuerzo de -  

4SD traeción.-
12B+- Dispositivo; 8agón reivindicación 7 ó bien 9, caracteriza­
do porque las dos parejas de emisores de valeros de medición, — 
que están agregados cada una a un respectivo eje de giro, están 
sustituidas por un emisor do valores do medición que por la  par- 
te  central sa encuentran dispuestos en a l respectivo aje de giro 
y que, en el caso de un movimiento giratorio on una dirección, ge 
ñera una sefiol que es d istin ta  en rolacióq can la  safial de un mg 
simiente girátorio en la  otra dirección.—
13S,— Dispositivo; eegón reivindicaciones 7, 9 y 12, caracteriza 

46C do porque loe emisores de valores da ae-dieión están dispuestos

-  18 -



en la  parte central deaplazada por 90a entre a i . -  
14**- Oiapoaltivo; aagón ana de lee relvindlcaelonea 1 heata 11) 
caracterizado por-qua loa amiaoraa da valorea da medición catán 
diapueatoa en unce langOetaa aláatieaa que partan de la  parta -  
central y en cuyo# extremo* aa apoyan al manguito.- 
15*.- Oiapoaltivo; aagón reivindicación 14, caracterizado porque 
loa apiaoraa de valorea da medición eat&; conatituidoe por unce 
bandea mxtanaomátricaa.-
16*.- Oiapoaltivo; aagón reivindicecién 1, caracterizado porque 

470 para la  programación de doa ajea, que catán diapueatoa en ángulo 
recto, entre ai eetá prewiato por lo aenoa un amleor da valorea 
da medición cuyoa ealeoree de veloree da medición eetán diawtaa- 
toa, deaplazedapor entro ai en le  parte central y raepondan a lea 
fuerza# tranavaraalea al aja da la  parte central 

475 17*.- Oiapoaltivo; aegón reivindicación i ,  caracterizado porque
para la  programación da doa ajea, que entre ei eetán diapueatoa 
en ánguloa recto, eetá previato para cada e je , por lo menoa, un 
amiaor de valoree da medición, oatando diapueatoa loe amiaoraa -  
de valoree de medición deeplezadoe por 909 entre ei en la  porte 

480 central, raepondiando uno da loa amiaoraa da valorea da medición 
a lea fuerzea tranavaraalea el eje de la  parte central, míantrae 
que el otro amiaor de valorea de medición raaponda e laa fuorzaa 
a lo largo de óate a ja .-
18*.- Oiapoaltivo; aagóo reivindlcaeionoa 16 y 17, caracterizado 

489 porque para la  programación de trae ajee, que entre e i eetán di& 
puaatoa en ángulo recto, aatá previata pera ceda aja por lo ma­
nea una pareja da amiaoraa de valorea de medición, catando dia—

- 1 9 -
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pueatos loa respectivos emisores do valorea da sedición cada vez 
daspiazados por 90 s entra ai en la  parte central# respondiendo -  
doa de loa emisoras de valorea de medición a lea fuerzas trena— 
veraalea al aje da la  parte central# miontraa que el torcer ami- 
aor de voZoroa da sedición reaponda a lao fuerzas a lo largo del 
a ja  de la  parta central#-*
199.— Dispositivo; aogón una de las roivindicacionea 16 hasta 18, 
caracterizado porque las parejas de emisores de valorea de medi­
ción sustituyen cade una un emisor de valorea de medición produ­
ciendo estos emisoras valorea en caso una asnal que ea d istin ta  
de la  saHal generada por un esfuerzo da tracción#- 
209#- Dispositivo; segón reivindicación 1# caracterizado porque 
para la  programación do movimientos giratorios en un eje que se 
extiende transveraalmente al eje de la  parte central cató p*avi& 
te# por lo menos# una primera pareja de emisoras de valorea de — 
medición, cuyos emisores de valores de medición so encuentren — 
dispuestos cada uno desplazados podeos entre s i  en un extremo -  
de la  parte central# y responden a movimientos gira-torios por -  
óate eje*-
210#- Dispositivo; cagón reivindicación 20, caracterizado por qs 
ta r provista una segunda paraje de emisores de valoras do medición 
cuyos emisores de valores da medición se encuentran dispuestos -  
simétricamente con respecto a aquellos de le  primera pareja de -  
emisores do valoras de medición#-
229#- Dispositivo; aegón roivindicaciónca 20 ó bien 21, carácter^ 
zade porque para la  programación do movimientos giratorios por -  
dos ejes# que se extienden varticalmónto entre s i  mientras que -

- 2 8 -



510

515

S20

525

S3"

S3S

cada ufM trMseurre transvsrsaleents a l a ja  da la  parta central, 
aatá previste a tra  paraja da aaieoras da valoras da medición, 
yes aalaoraa th? vagras da medición aa anca entran dispuestos d<gt 
plarados por 160a entra al y por 90s con respecto a loa da le -  
privara paraja da aalaoraa da valoraa da medición y cada var an 
la  parta eantral, respondiendo cada paraja a los movimientos gi­
ratorios per al aja correspondiente
233.- Dispositivo; eegón reivindicaclóc 22, caracterizado por — 
aatar faravista una cuarta paraje da aalaoraa da valoraa da ^adi­
ción, cuyos aalaoraa da valoras da sedición aa encuentren diepuq^ 
tes slaétrieaaanta los da la  otra paraje da aalaoraa da valorea 
da aadielón.-
2*3.-* Dispositivo; segÓn reivindicación 1, caracterizado porous 
para la  programación da unos aovlaientos giratorios por un a Ja­
que aa extienda a lo largo del eje da la  parte central está pre­
visto un emisor de valoras de sedición qua corresponda a los mo- 
wlaiantos giratorios por date eja+-
253. -  Dispositivo; aagJn una da les ralvindicaciones 20 hasta — 
24$ caracterizado porque las parejas de emisoras da valoras da 
medición están sustituidas cada una por un emisor da valorea da 
medición que en s i caso da una solicitación a presión ganara una 
sedal que as d istin ta  da la  sedal generada por esfuerzo da trac­
ción.-
263.- Dispositivo; aagón reivindicaciones 16 hasta 25, caractarj, 
redo porque los emisoras ds valoree da medición se encuentran — 
dispuestos dentro de la  zona da unoa raeortaa que ea extienden -  
entra el manguito y la  parta cen tra l.-

-  21 -
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27*.— Dispositivo; ssgón reivindicación 16 ó bien 17 y a la  ro¿
vindicación 26, caracterizado porque on la  parta central está -  
fijado un primar resorte a cuyo extremo ao adosan dos primeros 
topea del m ansito; y que an la  parte central está fijado un sg 
gundo reaorta a cuyo extraño aa adosan doa segundos topes del -  
manguito los cueles satán dispuestos desplazados por 988 con — 
respecto a los primeros topes. -
289.- Dispositivo; angón reivindicaciones 18 y 2?, caracteriza­
do porque en el manguito está fijado un tercer resorte, cuya eg 
tremo entra en una escotadura practicada an la  parte control 
29*.— Dispositivo; sogón reivindicaciones 22 y 27, caracteriza­
do porque están previstos otros dos resortes que transcurran das 
plazados por 1808 con respecto a l primer y segunda reso rte .- 
30*.— Dispositivo; sopón reivindicación 24, caracterizado porque 
a l emisor de valoras de medición aa encuentra dispuesto entro -  
une barra do torsión, sujetada en la  parte central, y un acopla 
miento giratorio que está en unión con a l manquito.- 
31*.- "DISPOSITIVO PRRR LA PROGRAMACION PC HN APARATO DE RHMIO-

Consta la  presento memoria descría 
tiva de veintidsa hojas numeradas y mecanografiadas por una sola 
cara, o las que so les acompañan tras planos para su mejor comprqg 
alón*—
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