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DESCRIPCION
Robot de direccion.

La presente invencion se refiere a un robot de direccién y, en particular, a un robot de direccion para girar el volante
de un vehiculo mediante control robdtico

Nuestro robot de direccion conocido comprende:

» un refuerzo de columna de direccion, adaptado para fijarlo a una columna de direccion;

* un rotor de un motor para direccion robética, estando sujeto el rotor con el refuerzo de columna para girar la
columna;

* un volante manual sujeto con el rotor y

* un estator respecto al que el rotor esta montado, de manera que puede rotar, para girar el rotor para direccion
robotica.

El inconveniente de este robot es que su instalacion en un vehiculo es lenta e incémoda. No sélo se debe extraer el
volante existente, sino que también se deben desconectar los controles montados en el volante. En algunas
instalaciones, en las que no hay instalado un airbag de volante, se ha intentando salvar estas dificultades
proporcionando un adaptador que se sujeta en el aro del volante y al que se puede acoplar el robot de direccion.

Cuando el volante original tiene instalado un airbag su extraccion se debe realizar con especial cuidado. Ademas, el
conductor debera probar el coche sin el airbag. Asimismo, la extraccion del airbag de algunos coches puede hacer
que el sistema de control electrénico del coche limite el funcionamiento del coche.

Bajo ninguin concepto se puede instalar nuestro robot de direcciéon conocido en un volante equipado con airbag con
el adaptador anterior para volantes sin airbag. Es peligroso, ya que se corre el riesgo de que el airbag empuje todo
el motor hacia el conductor.

El documento EP1617199, a nombre de Kurt Staehle, ensefia un robot de direccién para girar un volante de un
vehiculo mediante control robdtico que incluye un elemento en el robot que se puede conectar al volante del
vehiculo para trasladar la rotaciéon al volante del vehiculo, para dirigir el vehiculo. No obstante, dicho robot de
direccion no se puede instalar en vehiculos provistos de un airbag de volante, ya que es probable que la activacion
del airbag afecte negativamente a la conexién por friccion entre el robot y el volante y, por lo tanto, que empuje el
robot hacia el conductor.

El objetivo de la presente invencion es proporcionar un robot de direccion mejorado.

Segun la invencidon se proporciona un robot de direccion para girar el volante de un vehiculo mediante control
robético, comprendiendo el robot:

* un volante para control manual del vehiculo y

* medios para sujetar dicho volante del robot al volante del vehiculo en una pluralidad de puntos alrededor de los
mismos para trasladar la rotacién del volante del robot al volante del vehiculo,

caracterizado porque el robot incluye ademas un motor abierto en el centro que tiene un rotor anular sujeto con el

volante del robot y un estator anular, adaptado para anclarlo a fin de evitar su rotacién, para accionamiento del

volante mediante control robético;

porque el volante del robot esta abierto en el centro y

porque los medios de sujecidon estan abiertos en el centro del volante del robot y de la pluralidad de puntos de

sujecion.

Preferentemente, los medios de sujecion incluyen:

* una pluralidad de accesorios de sujecion para sujetar el rotor al volante de un vehiculo en dichos puntos;

» un anillo que interconecta los accesorios de sujecion,

en los que los medio de sujecion estan abiertos en el centro.

Como consecuencia de que los tres componentes principales del robot, y el robot propiamente dicho, estén abiertos
en el centro se puede acceder sin problemas a los controles montados en el volante del vehiculo y/o es posible el
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funcionamiento normal de un airbag montado en el volante del vehiculo.

Preferentemente, la sujecion esta provista de medios para ajustar la concentricidad del volante del robot con el
volante del vehiculo.

Normalmente, el robot incluira un codificador anular para transmitir datos relativos al movimiento angular del rotor
respecto al estator.

Ademas, por lo general, el robot de direccion estara provisto de medios para medir el par que ejerce el motor.
Convenientemente, estan dispuestos, en forma de una respectiva célula de carga, en cada par de brazos que
conecta el estator a un anclaje.

Para ayudar a entender la invencion, a continuacion se describira una forma de realizacién especifica de la misma a
modo de ejemplo y haciendo referencia los dibujos adjuntos, en los que:

la Figura 1 es una vista en despiece ordenado de un robot de direccion de la invencion;

la Figura 2 es una vista en perspectiva del robot de direccién y

la Figura 3 es una vista transversal a través de un motor de direccion del robot de direccion.

Haciendo referencia a los dibujos, un robot de direccién para acoplamiento al volante de un vehiculo 1 tiene su
propio volante 2 que comprende, basicamente, un aro 3 y una serie de piezas separadoras espaciadas
circunferencialmente 4. Estas estan acopladas a un rotor anular 5 de un motor anular 6. Este tiene un estator anular
7. Un cojinete de rodillos anular 8 esta dispuesto entre el estator y el rotor. Instalada en el lateral delantero (en uso)
del rotor hay una placa de montaje anular 9 que tiene tres lenglietas 10 que se extienden ligeramente hacia dentro
para recibir pernos de montaje 11.

Una sujecion 12 formada de un anillo 14 que tiene alrededor tres orejetas radiales con ranura espaciadas por igual
15. Las orejetas proporcionan acoplamientos para tres accesorios de sujecion 16 con los que la fijacién se puede
acoplar temporalmente al volante del vehiculo 1. Dado que éste puede no tener un aro realmente circular, puede que
el acoplamiento de la sujecion con la columna de direccion del vehiculo en cuestidon no sea concéntrico. El ajuste de
la concentricidad se puede conseguir por medio de las lengiietas 10, de los pernos 11 y de las orejetas 15.

El estator tiene un par de orejetas de reaccion de par 16 que pueden reaccionar al par de direccién que ejerce el
motor para efectuar una maniobra de direccidon durante las pruebas. Reaccionan mediante un par de varillas de
reaccion 17, que incluyen sensores de carga 18, por medio de un ensamblaje de reaccion 19 adaptado para
apoyarlo entre el suelo del vehiculo y el parabrisas de un modo conocido. Un codificador anular 20 esta dispuesto
dentro del motor del que un controlador robético (no se muestra) recibe los datos de angulo del volante.

Se observara en la Figura 2, si bien la misma muestra un volante convencional 1, que el robot de direccién no oculta
el volante. Esto se debe a la construccién abierta en el centro del robot de direccién, con lo que los controles
montados en el volante, tales como, control crucero y, en particular, un airbag montado en el volante, pueden
funcionar / se pueden hacer funcionar de manera normal.
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REIVINDICACIONES

1. Un robot de direccion para girar el volante de un vehiculo (1) mediante control robético,
comprendiendo el robot:

* un volante (2) para control manual del vehiculo y

* medios (12) para sujetar dicho volante del robot al volante del vehiculo en una pluralidad de puntos alrededor de
los mismos para trasladar la rotacién del volante del robot al volante del vehiculo,

caracterizado porque el robot incluye ademas un motor abierto en el centro (6) que tiene un rotor anular (5) sujeto

con el volante del robot y un estator anular (7), adaptado para anclarlo a fin de evitar su rotacién, para accionamiento

del volante mediante control robético;

porque el volante del robot (2) esta abierto en el centro y

porque los medios de sujecion (12) estan abiertos (14) en el centro del volante del robot y de la pluralidad de puntos

de sujecion.

2. Un robot de direccion segun la reivindicacion 1, en el que los medios de sujecion (12) incluyen una

pluralidad de accesorios de sujecion (16) para sujetar el rotor al volante de un vehiculo en dichos puntos.

3. Un robot de direcciéon segun la reivindicacion 2, en el que los medios de sujecion (12) incluyen un

anillo (14) que interconecta los accesorios de sujecion.

4. Un robot de direccién segun la reivindicacion 1, la reivindicacion 2 o la reivindicacion 3, en el que los

medios de sujecion (12) estan provistos de medios (10, 11, 15) para ajustar la concentricidad del volante del robot

(2) con el volante del vehiculo (1).

5. Un robot de direccion segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que incluye un cojinete de

rodillos anular entre el rotor anular y el estator anular.

6. Un robot de direccion segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que incluye un codificador

anular (20) para transmitir datos relativos al movimiento angular del rotor respecto al estator.

7. Un robot de direcciéon segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que incluye medios (18)

para medir el par que ejerce el motor.

8. Un robot de direccion segun la reivindicacion 7, en el que los medios de medicién de par son una

célula de carga respectiva (18) en cada par de brazos que conecta el estator a un anclaje.
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) Figura 2

Figura 3
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