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DESCRIPCION
Dispositivo que comprende una camara de aire acondicionado con un robot

La invencion se refiere a un dispositivo que comprende una camara de aire acondicionado con un espacio interior
delimitado por un fondo aislante, cuya temperatura es regulable por medio de un primer equipo, y con una
instalaciéon de manipulacion dispuesta en el espacio interior, que es regulable en la temperatura por medio de un
segundo equipo.

Un dispositivo correspondiente se puede deducir a partir del documento DE-A-100 13 721. Para la regulacién de la
temperatura de un robot como instalacion de manipulacién, éste estd rodeado por una envoltura doble, a cuyo
espacio interior se puede alimentar aire atemperado. Un dispositivo de calefaccién y de refrigeracion para la
regulacién de la temperatura deseada es posicionado separado de la camara de climatizacién y presenta una
carcasa desplazable. Esta estd conectada a través de conductos con el robot o bien con su envoltura y a tal fin
atraviesa paredes laterales correspondientes de la camara de climatizacion.

Se conoce a partir del documento DE-B-103 06 559 un dispositivo de climatizacion de un robot, que presenta una
envoltura que rodea el robot. Esta esta conectada a través de conexiones con un médulo de aire acondicionado
desplazable.

Un inconveniente de los dispositivos conocidos es que el equipo, con el que se atempera la instalacion de
manipulacion, se instala separado del armario de aire acondicionado, de manera que durante el transporte
solamente es necesario un aflojamiento de las mangueras de conexion, para transportar el armario de aire
acondicionado y de forma separada el equipo para el robot. Esto es un inconveniente especialmente cuando un
armario de aire acondicionado debe emplearse con frecuencia en diferentes lugares.

El documento DE-A-35 32 305 se refiere a una célula de fabricacion y de montaje para piezas de trabajo y presenta
un puesto de trabajo de robot industrial. Para posibilitar un transporte, la célula de montaje esta configurada como
contenedor de transporte.

Objeto del documento DE-A-195 44 240 son un procedimiento y un dispositivo para la determinacién de las
coordenadas espaciales de puntos de objetos y un procedimiento para la fabricacion de una carroceria. El
dispositivo, que sirve especialmente para la verificacion de la estabilidad dimensional de objetos grandes como
carrocerias de automoviles, puede comprender una camara de climatizacion asi como un robot de medicion.

Una célula de robot se conoce a partir del documento DE-A-10 2008 055 677. Esta comprende un bastidor de base,
en el que esta dispuesto un robot. En el bastidor de base se pueden acoplar diferentes insertos.

Un armario de aire acondicionado con instalacion de manipulacién integrada se conoce a partir del documento CH-
A-690 962.

El documento JP-A-0 254076 se refiere a un robot, que esta rodeado por una envoltura, para posibilitar una
temperatura.

Objeto del documento EP-A-1 693 149 es un dispositivo de mecanizacion, que comprende un bastidor con un
moddulo de cambio que se puede insertar en un espacio libre y que presenta un alojamiento de la pieza de trabajo asi
como una herramienta de procesamiento.

Una célula de soldadura configurada como cabina transportable con robot se conoce a partir del documento A-
20006/108342.

El documento WO-A-2007/120438 se refiere a una célula de trabajo constituida de forma modular con robot.

La presente invencion tiene el cometido de desarrollar un dispositivo del tipo mencionado al principio, que
proporciona una simplificacion del transporte.

También de acuerdo con un aspecto, debe existir la posibilidad de que la instalacion de manipulacién se puede
mantener o bien verificar sin mucho gasto también fuera del armario de aire acondicionado.

De acuerdo con otro aspecto de la invencion, debe asegurarse que no se transmitan oscilaciones desde el armario
de aire acondicionado sobre el rotor o al menos no se transmiten en una medida esencial.

Para la solucion de al menos uno de los aspectos, la invencion prevé esencialmente que el dispositivo comprenda
un bastidor que recibe tanto la cdmara de aire acondicionado como también el primero y el segundo equipos, con
relacion a cuyo bastidor es desplazable un chasis que presenta la instalacion de manipulacion, que esta
desacoplado durante la instalacién del armario de aire acondicionado del bastidor y esta conectado durante el
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transporte del dispositivo con el bastidor para la formacion de una unidad.

El primero y el segundo equipos comprenden también la posibilidad de que éstos sean sustituidos por un Unico
equipo, de manera que, como consecuencia de ello, solamente se necesita un compresor con dos lugares de
refrigeracion. Estando destinado un lugar de refrigeracion para el robot y el otro lugar de refrigeracion para el
espacio interior de la camara de aire acondicionado. A este respecto, a continuacion la caracteristica del primero y
del segundo equipos se puede entender también como sindnimo de un Unico equipo.

A diferencia de los dispositivos conocidos anteriormente, el armario de aire acondicionado y el equipo que lo
climatiza asi como el equipo que climatiza la instalacion de manipulacion como robot forman una unidad, de manera
que es posible un transporte sin problemas, sin que sea necesario un aflojamiento de las conexiones. Puesto que la
instalacion de manipulacién se puede desacoplar del bastidor, resulta la ventaja de que durante las mediciones no
se pueden transmitir vibraciones desde el bastidor sobre la instalacion de manipulaciéon o no se transmiten en una
medida esencial.

El chasis propiamente dicho es regulable con relacion al bastidor, de manera que con ello existe la posibilidad de
que el chasis con la instalacion de manipulacién se pueda retirar fuera del armario de aire acondicionado, es decir,
su espacio interior a través del desplazamiento del chasis, de manera que se puede realizar, por ejemplo, un
mantenimiento sin problemas, sin que sea necesaria una intervencidon en el espacio interior del armario de aire
acondicionado propiamente dicho.

La unién del chasis y el bastidor, que se lleva a cabo para la formacion de una unidad, asegura que se pueda
realizar un transporte sin problemas, sin que deban aflojarse mangueras u otras conexiones, que son necesarias
para la climatizacion de la instalacion de manipulacion.

En un desarrollo de la invencion esta previsto que la instalacién de manipulacion comprenda un zé6calo giratorio, que
es recibido por un alojamiento, que atraviesa el fondo de aislamiento o se extiende con su borde superior alineado
con el fondo de aislamiento. De esta manera — y de la misma forma a diferencia del estado de la técnica conocido
anteriormente — existe la posibilidad de que solamente una medida reducida del alojamiento se encuentre dentro del
espacio interior del armario de aire acondicionado, de modo que se evitan falsificaciones de la temperatura o bien se
simplifican las regulaciones de la temperatura.

En particular, esta previsto que el fondo de aislamiento presente una seccién distanciable, que se extiende en la
direccién de regulacién del alojamiento, de una anchura que es al menos igual a la anchura del alojamiento
transversalmente a la direccion de regulacion. En este caso, la seccidn distanciable esta conectada especialmente
sobre guias con zonas o bien secciones remanentes del fondo aislante. A tal fin, los bordes de las secciones se
pueden solapar t presentan aproximadamente una geometria en forma de Z.

El alojamiento esta obturado frente al fondo aislante. A tal fin, estd previsto especialmente que, durante el
posicionamiento del alojamiento en el espacio interior del armario de aire acondicionado, el alojamiento sea rodeado
con intersticio por el fondo aislante. El intersticio es rellenado a continuaciéon por una junta de obturaciéon con
preferencia de varias partes.

Es evidente que existe también la posibilidad de que se realice un apoyo de obturacién del fondo aislante en la
superficie circunferencial del alojamiento. A tal fin, pueden estar previstas juntas de obturacién adicionales.

Independientemente de ello se propone que el alojamiento esté obturado con respecto al fondo de aislamiento, de
tal manera que no se transmiten desde el primero vibraciones sobre el alojamiento y, por lo tanto, sobre el robot, es
decir, la instalacion de manipulacion o no se transmiten en una medida esencial.

Las medidas constructivas de acuerdo con la invencion posibilitan una extraccion sencilla de la instalacion de
manipulacion fuera del espacio interior del armario de aire acondicionado a través de la regulacion del chasis con
respecto al bastidor, sin que deban tolerarse menoscabos con respecto al aislamiento. De esta manera, solamente
es necesario que antes de la retirada de la instalaciéon de manipulacion se afloje la seccién del fondo, con lo que esta
disponible un espacio libre de una anchura y se asegura que el alojamiento se pueda retirar sin problemas con la
instalacion de manipulacion fuera del espacio interior del armario de aire acondicionado. A través de la guia se
asegura que se realice una obturacion suficiente entre las secciones individuales del fondo aislante, de manera que
se asegura el aislamiento necesario.

Para garantizar una estabilidad suficiente para la prevencion de vibraciones para la instalacién de manipulacion, la
invencion prevé, ademas, que desde el chasis para la instalacién de manipulacion partan al menos una masa
adicional, con preferencia dos masas adicionales, que se extienden a lo largo del lado o bien de los lados que se
extienden en la direccién de regulacion del chasis. Las masas adicionales presentan especialmente una geometria
en forma de paralelepipedo y se pueden designar como cimientos.

El segundo equipo, que posibilita la climatizacion de la instalacién de manipulacion, o el equipo destinado tanto para
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el espacio interior de la cdmara como también para la atemperacion de la instalacion de manipulacion deberian estar
conectados a través de un conducto de entrada de aire y de un conducto de salida de aire con conexiones que
parten desde el alojamiento o desde un apéndice de éste, las cuales estan conectadas, por su parte, con el espacio
intermedio entre la instalacion de manipulacién y una envoltura que la rodea o con el espacio intermedio de
envolturas que rodean la instalacion de manipulacion. En este caso, el conducto de entrada y el conducto de salida
de aire estan conectados con las conexiones a través de conexiones de enchufe, que estan obturadas entre si. Con
preferencia, las obturaciones estan configuradas de tal forma se evita de la misma manera que se transmitan
vibraciones sobre el alojamiento y, por lo tanto, sobre la instalacion de manipulacion.

El chasis presenta especialmente una geometria en forma de paralelepipedo con un bastidor de fondo configurado
en forma de placa con patas, de manera que el dispositivo puede ser agarrado , por ejemplo, por debajo del bastidor
de fondo con los dientes de una carretilla de horquilla elevadora y a continuacién puede ser transportado, Otros
detalles, ventajas y caracteristicas de la invencion se deducen no sélo a partir de las reivindicaciones, a partir de las
caracteristicas que se deducen de éstas por si y/o en combinacion- sino también a partir de la descripcion siguiente
de un ejemplo de realizacion preferido que se puede deducir del dibujo. En este caso:

La figura 1 muestra un dispositivo con camara de aire acondicionado y robot.

La figura 2 muestra el dispositivo de acuerdo con la figura 1 con fondo aislante parcialmente retirado.

La figura 3 muestra el dispositivo segun las figuras 1y 2 con robot alejado de la camara de aire acondicionado.
La figura 4 muestra un chasis que recibe el robot.

A partir de la figura se deduce un dispositivo 10, con el que se realizan funciones de medicién, verificaciéon y de
movimiento de objetos como grupos de construccién o bien elementos de mando de objetos y grupos de
construccion en funcion de diferentes temperaturas y humedad del aire. A tal fin, el dispositivo 10 comprende un
armario de aire acondicionado 12 con espacio interior 14, que se puede regular en la temperatura a través de un
primer equipo y, dado el caso, se puede regular con relacion a su humedad del aire. El intervalo de temperatura, que
se cubre normalmente, esta entre -50°C y +120°C.

Para poder realizar en objetos o bien en grupos de construccidn presentes en el espacio interior 14 funciones de
medicion, de verificacion y de movimiento o bien para poder manipular objetos o partes de los mismos, un robot 16
esta dispuesto como instalacién de manipulaciéon dentro del espacio interior 14. Para este robot pueda trabajar
correctamente, el robot 16 debe estar expuesto a una temperatura de trabajo, que normalmente esta entre + 10°C y
+ 30°C. Para asegurar esto, el robot 16 esta envuelto por una envolvente no representada, de manera que entre
ésta y el robot 16 se puede ajustar una temperatura deseada. No obstante, también existe la posibilidad de rodear el
robot con una envoltura doble, que es atravesada por una corriente de aire atemperado de forma correspondiente. A
este respecto, se remite a técnicas conocidas desde hace mucho tiempo, como por ejemplo al documento DE-A-100
13721.

El armario de aire acondicionado 12 parte desde un bastidor 18, que esta revestido en el ejemplo de realizacion. En
este caso, el bastidor 18 presenta un dimensionado tal que el armario de aire acondicionado 12 esta dispuesto de tal
manera que el espacio interior 14 es accesible cdmodamente por una persona de pie. Por lo demas, detras del
armario de aire acondicionado 12 se encuentran un primer equipo y un segundo equipo, que son recibidos en el lado
trasero del bastidor 18 en camaras de la maquina. Los equipos son necesarios para la atemperacién del espacio
interior 14 o bien del robot 16.

Como se deduce a partir de la representacion del dibujo, el robot 16 parte desde un bastidor designado como chasis
20, que es desplazable con respecto al bastidor 18 que recibe la camara de aire acondicionado 12 y los equipos.
Para el posicionamiento univoco, el chasis 20 presenta unos brazos laterales 22, 24 que, cuando el chasis 20 esta
dispuesto en el bastidor 18, se extienden a lo largo de brazos laterales 26, 28 del bastidor 18 y en concreto a
distancia de éstos. Por lo demas, tanto los brazos 22, 24 como también los brazos 26, 28 presentan taladros o
aberturas, cuyos taladros o aberturas que estan presentes en los brazos 22, 26 asociados entre si estdn designados
con los signos de referencia 30, 34, 32, 36. En el caso de posicionamiento correcto del chasis 20 en el bastidor 18,
los taladros 30, 32 y 34, 36 estan alineados entonces, de manera que pueden ser atravesados por bulones 74, 76,
78 (figura 4) para la fabricacion de una unidad formada por el chasis 20 y el bastidor 18.

El chasis 20 presenta una mesa 38, desde la que parte un zd6calo giratorio 42 del robot 16. Por lo demas, a lo largo
de los lados del chasis 20 se extienden masas adicionales 44, 46 en forma de paralelepipedo, para conseguir el
peso necesario, que asegura que durante el funcionamiento del robot 16, éste no vibra. Ademas, desde el chasis 20
parte una pieza de control 48. El lado delantero del bastidor 20 esta cubierto por un revestimiento 50, que presenta
una abertura para el frente del control 48.

El espacio interior 14 del armario de aire acondicionado 12 esta cerrado por un fondo aislante 52, sobre el que se
puede disponer, de acuerdo con la figura 1, una placa de medicion o de extension 54. El fondo aislante 52 presenta
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una seccion central 56 y secciones marginales 58, 60 fijas estacionarias. La seccion central 56 presenta una
anchura interior minima, que tiene al menos la misma anchura que el alojamiento 40 configurado como cazoleta.
Ademas, la seccion central 45 esta conectada frente a las secciones laterales 58, 60 por medio de guias 62, 64 con
las secciones laterales o secciones exteriores 58, 60, que forman una especie de junta laberintica, de manera que
se garantiza el aislamiento necesario del espacio interior 14 frente al exterior también en la zona del fondo.

Para poder extraer el robot 16, por ejemplo para trabajos de mantenimiento fuera del espacio interior 14, se extrae
después de la retirada de la placa de medicion y de extension 54 la seccion central 56 del fondo aislante 52 (figura
2), para poder extraer a continuacion el chasis 20 con el robot 16. La direccion de regulacion del chasis 20 se
extiende en este caso perpendicularmente a la abertura 66 del armario de aire acondicionado o bien del espacio
interior 14. Esto se deduce también a partir de una comparacion de las figuras 1, 2 y 3.

El alojamiento 40 en forma de cazoleta esta posicionado manteniendo un intersticio regular con respecto al fondo
aislante 52 o bien con respecto a las secciones 56, 58. Durante el funcionamiento, el intersticio esta cerrado por una
junta de obturacién con preferencia de dos piezas que forma un anillo.

Las secciones del fondo aislante 52 que rodean el alojamiento 40 presentan unos recesos que corresponden con la
geometria de la periferia del alojamiento 40, de manera que resulta el intersticio uniforme. El receso en la seccién
central 56, que presenta una geometria de seccién circular en virtud de la geometria cilindrica del alojamiento 40,
esta identificado con el signo de referencia 70.

Evidentemente, existe también la posibilidad de que el fondo aislante 52 o bien las secciones 56, 58 que rodean el
alojamiento 40 estén obturados directamente frente al alojamiento 40.

No obstante, independientemente del disefio de la obturaciéon entre el fondo aislante 52 y el alojamiento 40, se
puede asegurar que no se transmitan desde el fondo aislante 52 sobre el alojamiento 40 esencialmente ninguna
vibracion.

Con otras palabras, la junta de obturacién entre el fondo aislante 52 y el alojamiento 40 esté configurada de tal forma
que es posible en cierta extension un movimiento relativo entre el alojamiento 40 y el fondo aislante 52, sin que se
transmitan vibraciones de la camara de aire acondicionado 12 o del chasis 18 sobre el alojamiento 40 y, por lo tanto,
sobre el robot 16.

Una transmision de vibraciones tampoco tiene lugar entre el bastidor 18 y el chasis 20, puesto que en el caso de
utilizacion del armario de aire acondicionado 12 tiene lugar un desacoplamiento entre el bastidor 18 y el chasis 20.
Solamente cuando debe realizarse un transporte, se conecta el chasis 20 con el bastidor 18 a través de los bulones
74, 76, 78 que atraviesan los taladros 30, 32, 34, 36, para que entonces para el transporte, por ejemplo, los dientes
de una carretilla de horquilla elevadora pueda agarrar por abajo el bastidor de fondo 71 del chasis.

Para climatizar el robot 16, desde el alojamiento 40 o bien desde un apéndice parten unas conexiones 80, 82 en
forma de tubo, que se pueden conectar a través de conexiones de enchufe con conductos no representados, que
parten desde el equipo recibido por el bastidor 18, a través del cual se realiza la regulacion de la temperatura del
aire que rodea el robot 18. En este caso, las conexiones de enchufe estan configuradas de tal manera que se
impide, dado el caso, una transmision de vibraciones desde el chasis 18.
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REIVINDICACIONES

1.- Dispositivo (10), que comprende un armario de aire acondicionado (12) con un espacio interior (14) delimitado
por un fondo aislante (52), cuya temperatura es regulable por medio de un primer equipo, y una instalacién de
manipulacion (16) dispuesta en el espacio interior, cuya temperatura puede ser regulada por medio de un segundo
equipo, caracterizado porque el dispositivo (10) comprende un bastidor de transporte (18) que recibe tanto el armario
de aire acondicionado (12) como también el primero y el segundo equipo, con respecto a cuyo bastidor es
desplazable un chasis (20) que recibe la instalacion de manipulacion (16) y que esta desacoplado del bastidor
durante la utilizacion del armario de aire acondicionado y esta conectado con el bastidor para la formacion de una
unidad durante un transporte del dispositivo.

2.- Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que la instalacion de manipulaciéon (16) presenta un zécalo
giratorio (42), que parte desde un alojamiento (40), caracterizado porque el fondo de aislamiento (52) presenta una
escotadura que corresponde a la geometria de la periferia del alojamiento (40), extendiéndose el alojamiento con su
borde superior enrasado al fondo aislante o en el lado del espacio interior por encima del fondo aislante.

3.- Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 2, caracterizado porque el fondo aislante (52) presenta una seccion
(56) distanciable, que se puede retirar en la direccion de regulacion del alojamiento (40), de una anchura que es al
menos igual a la anchura del alojamiento (40) transversalmente a la direccion de regulacion.

4.- Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 3, caracterizado porque la seccion (56) distanciable del fondo
aislante (52) esta conectada a través de guias (62, 64) con secciones (58, 60) restantes del fondo aislante (52).

5.- Dispositivo de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque desde el chasis
(20) parte al menos una masa adicional (44, 46).

6.- Dispositivo de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el primero y el
segundo equipo estan configurados como un equipo.

7.- Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 2, caracterizado porque el segundo equipo o el equipo, que forma el
primero y el segundo equipo, estan conectados a través de un conducto y un conducto de salida de aire con
conexiones (80, 82) que parten desde el alojamiento, las cuales estan conectadas, por su parte, con el espacio
intermedio entre la instalacion de manipulacion (16) y una envoltura que la rodea o con el espacio intermedio de
envolturas que rodean la instalacion de manipulacion.

8.- Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 7, caracterizado porque los conductos de entrada y de salida de aire
estan conectados a través de conexiones de enchufe con las conexiones (80, 82).

9.- Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 2, caracterizado porque cuando la instalacién de manipulacién (16)
esta dispuesta correctamente en el espacio interior (14), entre su alojamiento (40) y el fondo aislante (52) se
extiende un intersticio, que esta cerrado por una junta de obturacién con preferencia de varias partes.

10.- Dispositivo de acuerdo con al menos una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el chasis (20)
presenta un bastidor de fondo (71) con patas.
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