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DESCRIPCIÓN

Torreta hexápoda comprendiendo unos gatos

La presente invención se refiere a una torreta hexápoda y gato para ser utilizado en la torreta hexápoda.

Las torretas hexápodas, igualmente denominadas plataformas de Gough-Stewart, se utilizan para realizar una 
colocación muy precisa de objetos en el espacio. Comprenden un zócalo fijo y un plato móvil con relación al zócalo. 5
El plato se puede desplazar de acuerdo con seis grados de libertad con relación al zócalo sobre el que está fijado un 
objeto del que se busca controlar su configuración en posición y en orientación. Las utilizaciones de este tipo de 
torretas son múltiples. Se las encuentra por ejemplo para la colocación de piezas mecánicas destinadas a ser 
mecanizadas, para la colocación de antenas parabólicas o de telescopios, para unos simuladores de vuelo o incluso 
para efectuar unos ensayos de comportamiento de materiales.10

Una torreta hexápoda tal como la descrita en el documento DE 4 117 538 comprende generalmente seis patas de 
longitud regulable que unen el plato móvil al zócalo. Las patas están unidas por pares al plato móvil y al zócalo. Los 
pares están alternados de manera que las dos patas de un mismo par asociado al plato móvil pertenecen a dos 
pares diferentes asociadas al zócalo. En unas torretas hexápodas conocidas, cada pata comprende un gato lineal 
articulado a cada una de sus extremidades sobre el zócalo y sobre el plato móvil por medio de un enlace esférico de 15
tres grados de libertad en rotación. La regulación coordinada de la longitud de cada una de las seis patas permite 
desplazar el plato móvil de acuerdo con seis grados de libertad.

Durante los desplazamientos del plato móvil, los gatos se disponen en conjunto para desplazarse en rotación 
alrededor de las rótulas que les unen al zócalo. Los gatos pueden ser hidráulicos o eléctricos. Son generalmente 
masivos e incluyen su propio sistema de motorización. El desplazamiento de los gatos forma una parte importante 20
de la inercia global de la torreta. Esta inercia penaliza los movimientos rápidos de ésta.

La invención viene a reducir la inercia de una torreta hexápoda con el fin de facilitar unos movimientos rápidos del 
plato móvil.

Con este fin, la invención tiene por objetivo un gato adecuado para ser utilizado en una torreta hexápoda, 
comprendiendo el gato un cuerpo, un pistón móvil en traslación con relación al cuerpo y un vástago unido al pistón 25
para seguir su movimiento de traslación y por intermedio de la que el gato ejerce un esfuerzo, caracterizado porque 
el vástago está unida al pistón por medio de un enlace de rótula.

La invención tiene igualmente por objetivo una torreta hexápoda que comprende seis gatos de acuerdo con la 
invención, comprendiendo la torreta un zócalo y un plato móvil, caracterizado porque los seis gatos están fijos al 
zócalo por su cuerpo y están unidos al plato móvil por medio de su segundo enlace de rótula.30

La invención se comprenderá mejor y surgirán otras ventajas con la lectura de la descripción detallada de un modo 
de realización dado a título de ejemplo, descripción ilustrada por el dibujo adjunto en el que:

la figura 1 representa esquemáticamente un gato de acuerdo con la invención;
la figura 2 representa un esquema cinemático de una torreta hexápoda de acuerdo con la invención;
la figura 3 representa un ejemplo de realización de un gato tal como el esquematizado en la figura 1;35
la figura 4 representa un ejemplo de realización de una torreta hexápoda tal como la esquematizada en la 
figura 2.

Por razones de claridad, los mismos elementos llevarán las mismas referencias en las diferentes figuras.

La figura 1 representa un gato lineal 10 que comprende un cuerpo 11 y un pistón 12 móvil en traslación con relación 
al cuerpo 11 de acuerdo con un eje 13 longitudinal. El pistón 12 está guiado en su movimiento de traslación por 40
medio de dos cojinetes 14 y 15 que pertenecen al cuerpo 11. En el ejemplo representado, el gato es hidráulico, pero,
por supuesto, la invención se puede implementar para otros modos de motorización del gato como por ejemplo para 
un gato eléctrico o neumático. El gato 10 es de doble efecto y comprende dos cámaras 16 y 17 realizadas en el 
cuerpo 11 y separadas por el pistón 12. Las dos cámaras 16 y 17 están alimentadas con un fluido hidráulico bajo 
presión. Una diferencia de presión del fluido hidráulico entre las dos cámaras 16 y 17 permite la traslación del pistón 45
12 a lo largo del eje 13. Es posible igualmente realizar la invención para un gato de simple efecto en el que se 
alimenta con fluido hidráulico una única cámara. La otra cámara puede sustituirse por un muelle que permite volver a 
llevar al pistón 12 a una posición a la que se llega para una presión nula del fluido hidráulico.

El gato 10 comprende un vástago 18 por medio del que el gato ejerce un esfuerzo. Más precisamente, el vástago 18 
comprende dos extremidades 19 y 20. La extremidad 19 está unida al pistón 12 y la extremidad 20 toma su apoyo 50
en un elemento exterior sobre el que se ejerce el esfuerzo producido por el gato 10. En un gato de la técnica anterior 
el vástago 18 es solidario con el pistón 12 a la altura de la extremidad 19. De acuerdo con la invención, el vástago
18 está unido al pistón por medio de un enlace de rótula 21 situado a la altura del extremo 19. Esta unión permite al 
vástago 18 desplazarse angularmente con relación al eje 13.
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Al utilizar un gato hidráulico, el enlace de rótula 21 es, ventajosamente, hidrostático y se alimenta con fluido 
mediante la extracción del fluido realizada para maniobrar en gato 10. La extracción se puede realizar mediante uno 
o varios canales 22 y 23 que unen cada una de las cámaras 16 y 17 y el enlace de rótula 21. Debido este hecho, la 
presión del fluido en el enlace de rótula 21 depende de la presión del fluido en las cámaras 16 y 17. Así cuanto más 
cargado esté el gato, más importante es la presión en al menos una de las cámaras 16 ó 17 y más importante es la 5
película hidrostática creada en el enlace de rótula 21.

El gato 10 puede comprender un segundo enlace de rótula 24 situado en la segunda extremidad 20 del vástago 18. 
Este segundo enlace de rótula 24 permite unir un objeto al gato 10. El esfuerzo ejercido por el gato 10 recorre el 
primer enlace de rótula 21, el vástago 18 y el segundo enlace de rótula 24. Ventajosamente, el segundo enlace de 
rótula 24 es igualmente hidrostático y se alimenta con fluido mediante la extracción del fluido realizada para 10
maniobrar el gato 10. La extracción se puede realizar mediante un canal 25 situado en el interior del vástago 18 y 
que une los dos enlaces de rótula 21 y 24.

El gato puede comprender un captador 26 de posición del pistón 12 con relación al cuerpo 11 en su movimiento de 
traslación a lo largo del eje 13. El captador 26 es, por ejemplo, magnetostrictivo. Comprende una caja 27 solidaria 
con el cuerpo 11 y puede emitir una onda de ultrasonidos a lo largo de una barra ferromagnética 28. Un imán 29 15
solidario con el pistón 12 se desliza a lo largo de la barra 29 durante el desplazamiento del pistón 12 y modifica la 
onda de ultrasonidos. Una medida de esta onda efectuada en la caja 27 permite determinar la posición del pistón 12.

La figura 2 representa el esquema cinemático de una torreta 30 hexápoda que comprende un zócalo 31, un plato 
móvil 32 y seis gatos 10 tal como los descritos con la ayuda de la figura 1. El cuerpo 11 de cada uno de los gatos 10
está fijo al zócalo 31 y las direcciones de los movimientos de traslación de los pistones 12 están representadas por 20
seis flechas dobles 33-1 a 33-6. Debido al hecho de la fijación de los cuerpos 11 sobre el zócalo 31, las direcciones 
33-1 a 33-6 están fijas en el espacio en una referencia unida al zócalo 31. Los seis vástagos 18 y sus enlaces de 
rótula 21 y 24 llevan unas referencias de índices correspondientes a las direcciones: 18-1 a 18-6 para los vástagos, 
21-1 a 21-6 para los primeros enlaces de rótula y 24-1 a 24-6 para los segundos enlaces de rótula.

La figura 3 representa un ejemplo de realización de un gato 10. En esta figura, se vuelve a encontrar el pistón 12 25
que puede desplazarse en traslación a lo largo del eje 13 en el cuerpo 11, el vástago 18 cuyas extremidades llevan 
los enlaces de rótula 21 y 24 así como una parte del plato móvil 32. En la figura 3 aparece un órgano de control 
hidráulico 35 del gato 10. El órgano 35 comprende por ejemplo una servoválvula que permite alimentar de fluido las 
dos cámaras 16 y 17.

En la técnica anterior en la que el cuerpo del gato es susceptible de desplazarse durante unos movimientos del plato 30
móvil, es preferible fijar un órgano de ese tipo de control sobre el zócalo y no sobre el cuerpo del gato. Para limitar la 
inercia del cuerpo del gato. La posibilidad de desplazamiento relativo del órgano de control con relación al cuerpo del 
gato impone la utilización de tuberías flexibles que alimentan las cámaras del gato con fluido hidráulico desde el 
órgano de control. El hecho de fijar el cuerpo 11 del gato 10 al zócalo 31 permite poner en su lugar unas 
canalizaciones rígidas entre el órgano 35 y el cuerpo 11.35

Ventajosamente el órgano de control hidráulico 35 del gato 10 está fijo sobre el cuerpo 11. Al estar fijo el cuerpo 11 
con relación al zócalo 31, no se genera ninguna inercia suplementaria por el órgano 35. Esta fijación sobre el cuerpo 
11 permite reducir la longitud de las canalizaciones que unen el órgano 35 y el cuerpo 11. Esto permite reducir las 
pérdidas de carga en estas canalizaciones. Esta ventaja toma importancia cuando los desplazamientos del plato 
móvil 32 deben ser rápidos lo que entraña unas velocidades importantes de fluido hidráulico entre el órgano 35 y las 40
cámaras 16 y 17.

El pistón 12 tiene una forma tubular y comprende una abertura 36 que permite dejar pasar el vástago 18. La abertura 
36 es por ejemplo circular alrededor del eje 13 y su diámetro debe ser suficiente para permitir una desviación 
angular del vástago 18 alrededor del eje 13, compatible con la desviación máxima del plato móvil 32.

La figura 4 representa en perspectiva un ejemplo de realización de una torreta 30 hexápoda tal como la 45
esquematizada en la figura 2. Los seis gatos llevan las referencias 10-1 a 10-6. Son todos idénticos al gato 10 
descrito anteriormente. Los cuerpos 11 de los diferentes gatos están fijos sobre el zócalo 31 por pares por 
intermedio de los soportes. Más precisamente, los gatos 10-1 y 10-2 están fijos sobre un soporte 40, los gatos 10-3 y 
10-4 están fijos sobre un soporte 41 y los gatos 10-5 y 10-6 están fijos sobre un soporte 42. Los vástagos 18-1 a 18-
6 están unidos al plato móvil 32 por medio de enlaces de rótula 24-1 a 24-6. Estos enlaces de rótula se reagrupan 50
por pares. Los pares de enlaces de rótula 24-1 a 24-6 están alternados con relación a los pares de gatos 
reagrupados por soporte. Más precisamente, los enlaces de rótula 24-2 y 24-3 forman un primer par, los enlaces de 
rótula 24-4 y 24-5 forman un segundo par y los enlaces de rótula 24-6 y 24-1 forman un tercer par.

La torreta 30 hexápoda comprende unos depósitos acumuladores de fluido hidráulico. Estos depósitos contienen 
fluido hidráulico o bien a alta presión o bien a baja presión. El órgano de control 35 asociado a cada gato 10-1 a 10-6 55
permite conectar las cámaras de cada gato 10-1 a 10-6 o bien al fluido a alta presión o bien al fluido a baja presión. 
Todos estos depósitos están fijos con relación al zócalo 31 y están por lo tanto fijos con relación al cuerpo 11 de 
cada uno de los gatos 10-1 a 10-6. La torreta 30 hexápoda comprende por ejemplo un depósito de baja presión 44-1 
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a 44-6 asociado respectivamente a cada gato 10-1 a 10-6 y un depósito de alta presión 45, 46 y 47 común a dos
gatos. Más precisamente, un depósito de alta presión 45 se asocia a los gatos 10-1 y 10-2, un depósito de alta 
presión 46 se asocia a los gatos 10-3 y 10-4 y un depósito de alta presión 47 se asocia a los gatos 10-5 y 10-6. Los 
depósitos de alta y baja presión se pueden asociar los gatos 10-1 a 10-6 por medio de los soportes 40 a 42 sobre los 
que están fijos los depósitos. Unas canalizaciones rígidas unen los depósitos a los órganos de control 35 de cada 5
gato 10-1 a 10-6. Un grupo hidráulico central puede suministrar el fluido hidráulico bajo presión a los diferentes 
depósitos. Este grupo puede estar conectado a los diferentes soportes 40 a 42.
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REIVINDICACIONES

1. Torreta hexápoda que comprende un zócalo (31), un plato (32) móvil y seis gatos (10-1 a 10-6), comprendiendo 
cada uno de los gatos (10-1 a 10-6) un cuerpo (11), un pistón (12) móvil en traslación con relación al cuerpo (11) y 
un vástago (18) unido al pistón (12) para seguir su movimiento de traslación y por medio del cual el gato (10-1 a 10-
6) ejerce un esfuerzo, caracterizado porque para cada uno de los gatos (10-1 a 10-6), el vástago (18) está unido al 5
pistón (12) por medio de un enlace de rótula (21) a una primera (19) de sus extremidades (19, 20) y porque cada 
uno de los gatos (10-1 a 10-6) comprende un segundo enlace (24) de rótula situado en un segundo extremo (20) del 
vástago (18) y porque los seis gatos (10-1 a 10-6) están fijos al zócalo (31) por su cuerpo (11) y están unidos al 
plato móvil (32) por medio de su segundo enlace (24-1 a 24-6) de rótula.

2. Torreta de acuerdo con la reivindicación 1, caracterizada porque los seis gatos (10-1 a 10-6) son hidráulicos y 10
porque, para cada uno de los gatos (10-1 a 10-6) el enlace (21) de rótula es hidrostático y está alimentado con
fluido mediante la extracción de un fluido realizada para maniobrar el gato (10).

3. Torreta de acuerdo con la reivindicación 2, caracterizada porque para cada uno de los gatos (10-1 a 10-6), el 
segundo enlace (24) de rótula es hidrostático y está alimentado con fluido mediante la extracción del fluido realizada
para maniobrar el gato (10).15

4. Torreta de acuerdo con la reivindicación 3, caracterizada porque para cada uno de los gatos (10-1 a 10-6), la 
alimentación con fluido del segundo enlace de rótula se realiza por medio de un canal (25) situado en el vástago (18) 
y que une los dos enlaces (21, 24) de rótula.

5. Torreta de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 2 a 4, caracterizada porque cada uno de los gatos 
(10-1 a 10-6) comprende dos cámaras (16, 17) realizadas en el cuerpo (11) y separadas mediante el pistón (12) y 20
porque para cada uno de los gatos (10-1 a 10-6), se extrae fluido mediante uno o varios canales (22, 23) que unen 
cada una de las cámaras (16, 17) y el enlace (21) de rótula.

6. Torreta de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes, caracterizada porque cada uno de los gatos 
(10-1 a 10-6) comprende un órgano de control hidráulico (35) del gato (10) y porque el órgano (35) está fijo sobre el 
cuerpo (11) del gato (10).25

7. Torreta de acuerdo con una de las reivindicaciones precedentes, caracterizada porque comprende unos
soportes (40, 41, 42) fijos al zócalo (31) y sobre los que se fijan los cuerpos (11) de los gatos (10-1 a 10-6) por 
pares, unos depósitos (44-1 a 44-6, 45, 46 y 47) acumuladores de fluido hidráulico asociados a los gatos (10-1 a 10-
6) y fijos sobre los soportes (40, 41, 42).

30
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