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@Resumen:

Mecanismo y mddulo articulado.

Se describen un mecanismo y un médulo de
posicionamiento que permite alcanzar una posicion y
orientacién determinada del plano mévil respecto al
extremo de referencia fijo (plano fijo). Este modulo
mecanico puede utilizarse en aquellas aplicaciones
en las que sea necesario mover o posicionar
materiales, herramientas de manufactura,
mantenimiento o de control o inspeccion, etc.,
mediante el acoplamiento a uno de sus planos de la
herramienta adecuada para la relacion de la tarea.
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Aviso:

Se puede realizar consulta prevista por el art. 40.2.8 LP.
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MECANISMO Y MODULO ARTICULADO

DESCRIPCION

OBJETO DE LA INVENCION

La presente invencion se refiere al campo de los mecanismos de
posicionamiento que permiten fijar una posicibn y una orientacion

determinada de un plano movil con respecto de un plano fijo.

El objeto de la invencidn consiste en un mecanismo que permite el
posicionamiento y orientacidon de dos planos, donde uno de ellos se

posiciona y orienta con respecto del otro.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

En la actualidad existen multitud de aplicaciones en las cuales se
hace necesario el mover o posicional materiales, herramientas,
instrumentacion de diversos tipos que requieren posicionamientos muy
determinados y que requieren de gran precision en dichos

posicionamientos.

Dichas aplicaciones necesitan de capacidad estructural en distintos
planos, como pueden ser las aplicaciones de automatas o robdtica, tanto

en el caso de robots mdviles como en el caso de robots estacionarios.

Asimismo dichas aplicaciones pueden necesitar cierta flexibilidad de
configuracién de los soportes a la vez que se hace deseable que los
soportes puedan ser configurados dinamicamente y en multiples

configuraciones.
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DESCRIPCION DE LA INVENCION

El mecanismo objeto de la invencién responde a una estructura
basica formada por una pareja de actuadores lineales dispuestos
paralelamente a la direccién del movimiento y fijados en paralelo de forma
que no existe movimiento relativo entre ellos. El mddulo formado por dos
mecanismos también queda ensamblado de tal forma que no exista

movimiento relativo entre los mismos formando asi una sola pieza.

Cada actuador lineal dispone de su propio vastago, asi tenemos un
una configuracion con 4 actuadores y cuatro vastagos, en parejas de
vastagos superiores y un vastagos inferiores, en cuyos extremos libres se
acoplan respectivamente un soporte superior y un soporte inferior. Dichos
acoplamientos entre los vastagos y los soporten permiten cierto grado de
libertad; mas concretamente las juntas de acople de uno de los actuadores
lineales tienen dos grados de libertad de tal forma que el vastago superior e
inferior de un primer actuador lineal se acopla al soporte superior e inferior
mediante una junta que dispone de una ranura, que se encuentra ubicada
en los soportes, que permite que unos ejes solidarios a los vastagos pueda
deslizarse por el interior de la ranura y que a su vez permita el giro del

citado eje.

El segundo actuador lineal dispone de unos acoplamientos
similares, pero en esta ocasion las juntas no disponen de dos grados de
libertad, en este caso cada eje de cada vastago se inserta en la
correspondiente junta que so6lo permite el giro y no dispone de ranura
alguna que permita el desplazamiento del eje a lo largo de su interior. De
esta forma las dos juntas dotan a los soportes de la movilidad necesaria

para el correcto funcionamiento del mecanismo.
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Cada mecanismo se puede fijar a otro mediante un eslabén que une
al menos dos mecanismos quedando fijado dicho eslabén a uno de los

soportes de cada mecanismo, dando lugar al médulo objeto de la invencién

En otra realizacion del mecanismo objeto de la invencion, se dispone
un actuador de giro acoplado a uno de los soportes de tal forma que, al
hacer funcionar dicho actuador de giro, se consigue que el soporte, y a su
vez los actuadores lineales que se encuentran acoplados al mismo,
realicen un movimiento de giro con respecto del plano perpendicular al eje
longitudinal de los actuadores lineales. Esta configuracion se puede aplicar
al médulo formado por dos mecanismos, de tal forma que cada mecanismo
dispone de un actuador lineal acoplado a un soporte y donde el eslabdn
que une los mecanismos se encuentra ubicado entre los actuadores de giro

y los soportes atravesando el interior del eslabdn.

Tal y como estd constituido el modulo descrito, éste presenta un
total de diez grados de libertad, ocho de ellos correspondientes a los
actuadores lineales y a los dos actuadores de giro. El numero de grados de
liertad puede ser aumentado o disminuido si se discretiza el
funcionamiento de los actuadores o si se sincroniza el funcionamiento de

algunos de ellos respectivamente.

DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Para complementar la descripcidn que se esta realizando y con
objeto de ayudar a una mejor comprension de las caracteristicas de la
invencion, de acuerdo con un ejemplo preferente de realizacion practica de

la misma, se acompana como parte integrante de dicha descripcidén, un


PC1
Nota adhesiva
None definida por PC1

PC1
Nota adhesiva
MigrationNone definida por PC1

PC1
Nota adhesiva
Unmarked definida por PC1

PC1
Nota adhesiva
None definida por PC1

PC1
Nota adhesiva
MigrationNone definida por PC1

PC1
Nota adhesiva
Unmarked definida por PC1


10

15

20

25

30

ES 2 387 146 B2

juego de dibujos en donde con caracter ilustrativo y no limitativo, se ha

representado lo siguiente:

Figura 1.- Muestra un esquema del mecanismo y sus componentes.

Figura 2.- Muestra una vista frontal del mddulo formado por dos

mecanismos objeto de la invencidn.

Figura 3.- Muestra una vista frontal del mecanismo accionado.

REALIZACION PREFERENTE DE LA INVENCION

A la vista de las figuras se describe a continuacion un modo de
realizacion preferente del mecanismo (1) y el mdédulo objetos de esta

invencién.

El mecanismo (1) objeto de la invencion dispone de al menos un
primer actuador lineal superior (2), que a su vez comprende un primer
vastago superior (6) y un primer actuador lineal inferior (15) que comprende
un primer vastago inferior (10), y un segundo actuador lineal superior (3)
que comprende un segundo vastago superior (11) y un segundo actuador
lineal inferior (16) que comprende un segundo vastago inferior (12) tal y

como se observa en la figura 1.

Se dispone de un soporte superior (5) que se encuentra fijado al
primer y segundo vastagos superiores (6,11) y un soporte inferior (4) que se

encuentra fijado al primer y segundo vastagos inferiores (10,12).

Tal y como puede apreciarse en la figura 3, mediante el
accionamiento simultaneo de los actuadores lineales (2,3) unidos a los

soportes (4,5), es posible efectuar un desplazamiento del mismo una
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distancia " d " determinada quedando en una posicion paralela a la original.
Sin embargo accionando solamente uno de los dos actuadores lineales
(2,3), por ejemplo el segundo actuador (3), el segundo vastago inferior (12)
actua de tal forma que un eje solidario a dicho segundo vastago inferior
(12) es articulado con respecto a una junta inferior de un grado de libertad
(9) produciendo un giro del soporte inferior (4) en sentido antihorario ya que
una junta inferior de dos grados de libertad (8) permite que un eje solidario
al primer vastago inferior (10) se deslice por el interior de una ranura de

dicha junta inferior de dos grados de libertad (8).

Accionando selectivamente el primer actuador lineal (2) en lugar del
segundo actuador lineal (3) se realizara un giro de de un angulo "a" del

soporte inferior (4) pero con sentido antihorario.

Adicionalmente se acopla al soporte superior (5) un actuador de giro
(7) para que los actuadores lineales (2,3) puedan girar con respecto a un
eje de giro relativo paralelo a los ejes longitudinales de los actuadores

lineales (2,3).

En otro ejemplo de realizacion de la invencion el mecanismo objeto
de la invencion da lugar al médulo articulado objeto de la invencion al unir
al menos dos mecanismos (1) mediante un eslabén (17) tal y como se
aprecia en detalle en la figura 2, donde se disponen dos actuadores de giro
(7) que se acoplan a los soportes (4,5) a través de dicho eslabén (15). En
este ejemplo de realizacién los mecanismos (1) pueden disponerse

ortogonalmente en la configuracién del médulo.
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REIVINDICACIONES

. Mecanismo (1) de orientacién y posicionamiento de planos caracterizado

porque comprende:

un primer actuador lineal superior (2) que comprende un primer vastago
superior (6),

un primer actuador lineal inferior (15) colineal al primer actuador lineal
superior (2) que comprende un primer vastago inferior (10),

un segundo actuador lineal superior (3) dispuesto en paralelo al primer
actuador lineal (2) y que comprende un segundo vastago superior (11),

un segundo actuador lineal inferior (16) colineal al segundo actuador lineal
superior (3) que comprende un segundo vastago inferior (12),

un soporte superior (5) que se encuentra acoplado al primer y segundo
vastagos superiores (6,11), y

un soporte inferior (4) que se encuentra acoplado al primer y segundo

vastagos inferiores (10,12).

. Mecanismo (1) segun reivindicacion 1 caracterizado porque

adicionalmente comprende al menos un actuador de giro (7) acoplado a al
menos uno de los soportes (4,5) adaptado para hacer girar dicho soporte
(4,5) con respecto de un eje de giro relativo coaxial al eje de giro del

actuador de giro (7).

. Mecanismo (1) segun reivindicacion 1 & 2 caracterizado porque

comprende una junta inferior con dos grados de libertad (8), una junta
superior con dos grados de libertad (13), una junta inferior de un grado de
libertad (9) y una junta superior de un grado de libertad (14) a la cuales

se encuentran respectivamente acoplados los vastagos (10,6,12,11).
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4. Mecanismo (1) segun reivindicacion 3 caracterizado porque las juntas de
dos grados de libertad (8,13) comprenden una ranura adaptada para

permitir el desplazamiento y el giro.

5. Médulo articulado que comprende al menos dos mecanismos (1) como el
descrito en una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 4 caracterizado
porque comprende al menos un eslabdn (17) que se encuentran fijado a

al menos uno de los soportes (4,5) mediante los actuadores de giro (7).
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 201030952

Fecha de Realizacion de la Opinion Escrita: 23.08.2012

Declaraciéon

Novedad (Art. 6.1 LP 11/1986) Reivindicaciones 1-5 SI
Reivindicaciones NO

Actividad inventiva (Art. 8.1 LP11/1986) Reivindicaciones 1-5 SI
Reivindicaciones NO

Se considera que la solicitud cumple con el requisito de aplicacion industrial. Este requisito fue evaluado durante la fase de
examen formal y técnico de la solicitud (Articulo 31.2 Ley 11/1986).

Base de la Opinién.-

La presente opinion se ha realizado sobre la base de la solicitud de patente tal y como se publica.
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OPINION ESCRITA

N° de solicitud: 201030952

1. Documentos considerados.-

A continuacidn se relacionan los documentos pertenecientes al estado de la técnica tomados en consideracion para la reali-
zacion de esta opinién.

Documento Numero Publicacién o Identificacion Fecha Publicacion
D1 US 4818175 A (KIMURA) 04.04.1989
D2 DE 3612961 Al (KRUEGER-BEUSTER) 30.10.1986

2. Declaracion motivada segun los articulos 29.6 y 29.7 del Reglamento de ejecucion de la Ley 11/1986, de 20 de
marzo, de Patentes sobre la novedad y la actividad inventiva; citas y explicaciones en apoyo de esta declaracién

* Reivindicacion 12, independiente

D1 divulga (véase figuras 12-16) un mecanismo de orientacion y posicionamiento de
planos que comprende: un soporte superior (107), un soporte inferior (101) y varios actua-
dores lineales (102) dispuestos en paralelo entre ambos soportes y acoplados ellos me-
diante uniones articuladas. A diferencia de la invencién reivindicada, D1 no prevé la pre-
sencia de dos actuadores lineales coaxiales entre dichos soportes.

Por otro lado, D2 divulga (véase figuras 1-3) un mecanismo similar para posicionar y
orientar dos soportes (24, 20) entre si mediante varios parejas de actuadores lineales
(18,20) dispuestas en paralelo y acopladas a dichos soportes mediantes uniones articula-
das. D2 prevé que cada pareja (18,20) comprenda dos actuadores lineales dispuestos en
serie, pero estos no son coaxiales entre si.

Asi pues, la invencidn reivindicada no se ha encontrado en el estado de la técnica ni
tampoco se ha encontrado nada que impulsase al experto en la materia a llegar a los
términos reivindicados por lo que puede afirmarse que esta reivindicacion parece ser nueva
y con actividad inventiva en el sentido de los arts. 6 y 8 LP, respectivamente.

* Reivindicaciones dependientes 22 a 62

Dado su caracter dependiente, las consideraciones anteriores son también extensibles a
estas reivindicaciones.
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