ES 2498 947 T3

OFICINA ESPANOLA DE
PATENTES Y MARCAS

@Namero de publicacion: 2 498 947

@Int. Cl.:

B25J 17/02 (2006.01)

@ TRADUCCION DE PATENTE EUROPEA

Fecha de presentacion y namero de la solicitud europea:  10.04.2012  E 12163553 (6)
Fecha y numero de publicacion de la concesion europea: 30.07.2014  EP 2517841

T3

Tl'tulo: Un dispositivo para mover y colocar un elemento en el espacio

Prioridad:

26.04.2011 IT BO20110221

Fecha de publicacion y mencion en BOPI de la
traduccion de la patente:
26.09.2014

@ Titular/es:

MARCHESINI GROUP S.P.A. (100.0%)
Via Nazionale, 100
40065 Pianoro (Bologna), IT

@ Inventor/es:
MONTI, GIUSEPPE

Agente/Representante:
ISERN JARA, Jorge

Aviso: En el plazo de nueve meses a contar desde la fecha de publicacion en el Boletin europeo de patentes, de
la mencién de concesion de la patente europea, cualquier persona podra oponerse ante la Oficina Europea
de Patentes a la patente concedida. La oposicion debera formularse por escrito y estar motivada; sélo se
considerara como formulada una vez que se haya realizado el pago de la tasa de oposicion (art. 99.1 del
Convenio sobre concesion de Patentes Europeas).




10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2498947 T3

DESCRIPCION

Un dispositivo para mover y colocar un elemento en el espacio

CAMPO DE LA INVENCION

La presente invencion se refiere al sector técnico de los dispositivos para mover y colocar un elemento en un
espacio tridimensional; en particular, la invencion se refiere a un robot paralelo segin el preambulo de la
reivindicacion 1. Un robot de este tipo desconocido a partir del documento US-A-2002 015 624.

DESCRIPCION DE LA TECNICA ANTERIOR

Los robots paralelos también son conocidos como manipuladores paralelos.

Un robot paralelo comprende un bastidor y una plataforma movil conectada al bastidor por medio de un cierto
ndamero de mecanismos articulados de barras; estos mecanismos son movidos por accionamientos, por ejemplo
motores eléctricos, montados en el bastidor.

La plataforma movil de este modo se puede mover en el espacio tridimensional dentro de un volumen de trabajo
previamente determinado, manteniendo generalmente la misma orientacion todo el tiempo (por ejemplo horizontal).

El robot paralelo también comprende un cabezal de funcionamiento para la manipulacion de productos (por ejemplo,
farmacéuticos o cosméticos) soportados por la plataforma mévil, para funcionar interiormente en el volumen de
trabajo. Adicionalmente, el cabezal de funcionamiento puede modificar su orientaciéon con respecto a la plataforma
movil gracias al movimiento recibido a partir de por lo menos un accionamiento adicional montado en el bastidor del
robot.

Un ejemplo de un robot paralelo del tipo anteriormente mencionado se revela en el documento US 4,976,582.

El robot paralelo conocido a partir del documento US-A-2002 015 624 comprende: una plataforma mévil; un primer
montante, un segundo montante y un tercer montante instalados como los vértices de un triangulo equilatero; un
primer carro deslizante a lo largo del primer montante, un segundo cargo deslizante a lo largo del segundo montante
y un tercer carro deslizante a lo largo del tercer montante Gltimo; un primer par de brazos que comprende un primer
brazo y un segundo brazo, el primer brazo y el segundo brazo estando articulados en un extremo relativo de los
mismos al primer carro y, en el otro extremo a la plataforma movil, el primer par de brazos, el primer carro y la
plataforma movil determinando un primer mecanismo articulado de barras; un segundo par de brazos que
comprende un tercer brazo y un cuarto brazo, el tercer brazo y el cuarto brazo estando articulados en un extremo
relativo de los mismos al segundo carro y, en el otro extremo, a la plataforma mévil; el segundo par de brazos, el
segundo carro y la plataforma mévil determinando un segundo mecanismo articulado de barras y un tercer par de
brazos que comprende un quinto brazo y un sexto brazo, el quinto brazo y el sexto brazo estando articulados en un
extremo relativo de los mismos al tercer carro y en el otro extremo a la plataforma movil, el tercer par de brazos, el
tercer carro y la plataforma mévil determinando un tercer mecanismo articulado de barras; un primer motor eléctrico
el cual mueve el primer carro; un segundo motor eléctrico el cual mueve el segundo carro y un tercer motor eléctrico
el cual mueve el tercer carro.

De este modo, la plataforma movil se puede mover en un volumen de trabajo previamente determinado, por ejemplo
mientras mantiene una orientacion que es constantemente horizontal.

El robot paralelo también comprende: un cabezal de funcionamiento para la manipulacion de productos que estan
colocados en el volumen de trabajo y un cuarto motor montado en el primer carro; un primer brazo adicional el cual
transmite el movimiento del arbol de salida giratorio del cuarto motor al cabezal de funcionamiento por medio de dos
juntas universales instaladas en el extremo del primer brazo adicional; un quinto motor montado en el segundo carro,
un segundo brazo adicional el cual transmite el movimiento del arbol de salida giratorio del quinto motor al cabezal
de funcionamiento por medio de dos juntas universales instaladas en los extremos del segundo brazo adicional; un
sexto motor montado en el tercer carro; un tercer brazo adicional el cual transmite el movimiento del arbol de salida
giratorio del sexto motor al cabezal de funcionamiento por medio de dos juntas universales instaladas en los
extremos del tercer brazo adicional.

De este modo, el cabezal de funcionamiento tiene seis grados de libertad, ya que puede funcionar interiormente en
el volumen de trabajo citado antes en este documento.

Una desventaja de este robot paralelo consiste en el hecho de que la instalacion de los tres montantes plantea
problemas de visibilidad del volumen de trabajo asi como accesibilidad al mismo.

RESUMEN DE LA INVENCION
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El objetivo de la presente invencion consiste en evitar la desventaja anteriormente descrita.

El objetivo establecido se logra mediante un robot paralelo como se define en la reivindicacion 1, que comprende: un
elemento movil; un primer elemento, firmemente restringido a un bastidor del dispositivo (1) y un segundo elemento
firmemente restringido al bastidor del dispositivo; un primer carro deslizable a lo largo del primer elemento; un
segundo carro deslizable a lo largo del segundo elemento; un primer par de brazos que comprende un primer brazo
y un segundo brazo, el primer brazo y el segundo brazo estando articulados, en un extremo de los mismos, al primer
carro y, en otro extremo de los mismos, al elemento movil, el primer par de brazos, el primer carro y el elemento
movil determinando un primer mecanismo articulado de cuatro barras; un segundo par de brazos que comprende un
tercer brazo y un cuarto brazo, el tercer brazo y el cuarto brazo estando articulados, en un extremo de los mismos, al
segundo carro y, en otro extremo de los mismos, al elemento movil, el segundo par de brazos, el segundo carro y el
elemento movil determinando un segundo mecanismo articulado de cuatro barras; un tercer elemento; un tercer par
de brazos que comprende un quinto brazo y un sexto brazo, el quinto brazo y el sexto brazo estando articulados, en
un extremo de los mismos, al tercer elemento y, en otro extremo de los mismos, al elemento mévil, el tercer par de
brazos, el tercer elemento y el elemento movil determinando un tercer mecanismo articulado de cuatro barras;
caracterizado porque adicionalmente comprende: un cuarto elemento el cual esta articulado al bastidor del
dispositivo y el cual soporta de forma giratoria el tercer elemento; un primer accionamiento para mover el cuarto
elemento.

Con referencia al ejemplo de la técnica anterior citado antes en este documento, el tercer elemento puede estar
identificado en el tercer carro el cual desliza a lo largo del tercer montante de tal modo que mueve el tercer
mecanismo articulado de barras.

En la invencidn, el tercer elemento esta soportado de forma giratoria por el cuarto elemento, el cual esta articulado al
bastidor y se puede activar mediante el primer accionamiento.

Es ventajoso que deje de ser necesario tener un tercer montante y un tercer carro que deslice a lo largo del mismo:
por esta razon, la falta del tercer montante mejora la visibilidad y la accesibilidad al volumen de trabajo.

El primer elemento preferiblemente es un primer montante y el segundo elemento es un segundo montante.

El dispositivo preferiblemente comprende un travesafio fijado al primer montante y al segundo montante, travesafio
el cual soporta de forma giratoria el cuarto elemento. El bastidor del dispositivo de este modo puede comprender una
conformacion de portal, lo cual optimiza la visibilidad y la accesibilidad del volumen de carga.

Segun una forma de realizacion, el dispositivo comprende un noveno brazo y un segundo accionamiento, el noveno
brazo estando articulado al bastidor y al segundo accionamiento, el segundo accionamiento estado articulado al
noveno brazo y al cuarto elemento, el segundo accionamiento, el noveno brazo, el cuarto elemento y el bastidor
determinando un cuarto mecanismo articulado de barras.

El noveno brazo y el cuarto elemento estan en particular articulados a la pieza fija, o bastidor, del segundo
accionamiento.

Como es conocido, un mecanismo articulado de cuatro barras comprende cuatro lados vinculados unos a otros,
cada lado siendo de idéntica longitud al lado opuesto, en cualquier posicion que pueda ser adoptada por el
mecanismo articulado de barras, los lados opuestos permanecen constantemente paralelos unos a otros.

En la forma de realizacién anteriormente mencionada, los lados del cuarto mecanismo articulado de barras pueden
ser considerados como las lineas de unidon de sus puntos de articulacién; por tanto, un primer lado esta asociado al
cuarto elemento, un segundo lado, opuesto al primero, esta asociado al noveno brazo, un tercer lado esta asociado
al segundo accionamiento y un cuarto lado, opuesto al tercer lado, esta asociado al bastidor. El primer lado y el
segundo lado estan opuestos y son de igual longitud; lo mismo se aplica al tercer lado y al cuarto lado.

Puesto que el cuarto lado estd asociado al bastidor, permanece fijo; el tercer lado debe permanecer paralelo al
cuarto lado, esto es, debe mantener constantemente la misma orientacion; esto significa que también el segundo
accionamiento mantiene constantemente la misma orientacién, puesto que el tercer lado esta asociado al segundo
accionamiento.

El segundo accionamiento, por tanto, se puede mover en el espacio como resultado de la accién del primer
accionamiento, el cual mueve el cuarto elemento y, por tanto, también el tercer mecanismo articulado de barras y el
cuarto mecanismo articulado de barras; sin embargo, como se ha mencionado antes en este documento, el segundo
accionamiento de forma ventajosa siempre mantiene la misma orientacion en el espacio, la cual por ejemplo puede
ser vertical.

El segundo accionamiento puede ser un motor eléctrico y proporcionar movimiento a un cabezal de funcionamiento
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montado en el elemento movil a través de un brazo de conexién que tenga dos juntas universales, por ejemplo.

El segundo accionamiento de forma ventajosa lleva a cabo la misma tarea que en la técnica anterior estaba
realizada por el sexto motor montado en el tercer carro. Si el dispositivo también comprende un cuarto motor
montado en el primer carro y un quinto motor montado en el segundo carro para proporcionar respectivamente dos
accionamientos adicionales separados para el cabezal de funcionamiento, como se ha descrito en la introduccién,
entonces el dispositivo segun la invencién tendra un cabezal de funcionamiento con seis grados de libertad.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DIBUJOS

Formas de realizacion especificas de la invencion se describiran en lo que sigue a continuacion de la presente
descripcion, segun lo que se establece en las reivindicaciones y con la ayuda de las tablas adjuntas de dibujos, en
los cuales:

- las figuras 1A, 1B ilustran dos vistas en perspectiva diferentes del dispositivo de la presente invencion;

- las figuras 2, 3 son respectivamente una vista frontal y lateral del dispositivo de las figuras 1A, 1B;

- la figura 4 es una vista desde arriba, a mayor escala, del dispositivo de las figuras 1A, 1B

- la figura 5 es una vista de un detalle del dispositivo de las figuras 1A, 1B.

DESCRIPCION DE FORMAS DE REALIZACION PREFERIDAS

Con referencia a las tablas adjuntas de dibujos, (1) indica un dispositivo para mover y colocar un elemento en el
espacio, objeto de la presente invencién, que comprende: un elemento mévil (2), que tiene por ejemplo la forma de
una plataforma (en lo que sigue a continuacion el término plataforma maovil también puede ser utilizado); un primer
elemento (3), firmemente restringido a un bastidor (32) del dispositivo (1) y un segundo elemento (4) firmemente
restringido al bastidor (32) del dispositivo; un primer carro (5) deslizable a lo largo del primer elemento (3); un
segundo carro (6) deslizable a lo largo del segundo elemento (4); un primer par de brazos (7, 8) que comprende un
primer brazo (7) y un segundo brazo (8), el primer brazo (7) y el segundo brazo (8) estando articulados, en un
extremo relativo de los mismos, al primer carro (5) y, en otro extremo de los mismos, al elemento movil (2), el primer
par de brazos (7, 8), el primer carro (5) y el elemento movil (2) determinando un primer mecanismo articulado de
cuatro barras (9); un segundo par de brazos (10, 11) que comprende un tercer brazo (10) y un cuarto brazo (11), el
tercer brazo (10) y el cuarto brazo (11) estando articulados, en un extremo de los mismos, al segundo carro (6) y, en
otro extremo de los mismos, al elemento movil (2), el segundo par de brazos (10, 11), el segundo carro (6) y el
elemento mévil (2) determinando un segundo mecanismo articulado de cuatro barras (12); un tercer elemento (13);
un tercer par de brazos (14, 15) que comprende un quinto brazo (14) y un sexto brazo (15), el quinto brazo (14) y el
sexto brazo (15) estando articulados, en un extremo de los mismos, al tercer elemento (13) y, en otro extremo de los
mismos, al elemento movil (2), el tercer par de brazos (14, 15), el tercer elemento (13) y el elemento mévil (2)
determinando un tercer mecanismo articulado de cuatro barras (16); un cuarto elemento (17) el cual esta articulado
al bastidor (3, 4, 19, 32) del dispositivo (1) y el cual soporta de forma giratoria el tercer elemento (13); un primer
accionamiento (18) para mover el cuarto elemento (17), por ejemplo un motor eléctrico.

El primer elemento (3) puede comprender un primer montante (3), mientras el segundo elemento (4) puede
comprender un segundo montante (4); preferiblemente, el primer elemento (3) es el primer montante (3), mientras el
segundo elemento (4) es el segundo montante (4).

El dispositivo puede comprender un travesafio (19) fijado a un extremo del primer montante (3) y en el otro extremo
al segundo montante (4), travesafio (19) el cual soporta de forma giratoria el cuarto elemento (17); el travesafio (19)
preferiblemente esta fijado a la parte superior del primer montante (3) y el segundo montante (4). El conjunto
formado por el primer montante (3), el segundo montante (4) y el travesafio (19) conforman, de este modo, un portal.
El portal también puede ser un cuerpo individual, como se ilustra en las figuras. El travesafio (19) puede soportar de
forma giratoria el cuarto elemento (17) por medio de un primer elemento estructural (2), como se ilustra en las
figuras.

El primer accionamiento 18 preferiblemente esta montado en el travesafio 19.
El bastidor del dispositivo 1 comprende una base (32); el primer montante y el segundo montante (4) estan fijados
inferiormente a la base (32). En particular, el portal definido antes en este documento puede ser considerado una

pieza integral del bastidor del dispositivo (1).

Preferiblemente, el tercer elemento (13) comprende un séptimo brazo (13) articulado al tercer par de brazos (14, 15)
y articulado al cuarto elemento (17).

El cuarto elemento (17) preferiblemente comprende un octavo brazo (17); por ejemplo, el octavo brazo (17) esta
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provisto de una horquilla (20), las garras (21) de la cual estan articuladas al séptimo brazo (13). El octavo brazo (17)
también esté articulado al primer elemento estructural (22).

El dispositivo (1) adicionalmente comprende un tercer accionamiento (23), por ejemplo un motor eléctrico, para
mover el primer carro (5); el tercer accionamiento (23) estd montado por ejemplo en la viga (19), o en el primer
montante (3).

El dispositivo (1) también comprende un cuarto accionamiento (24), por ejemplo un motor eléctrico, para mover el
segundo carro (6); el cuarto accionamiento (24) esta montado por ejemplo en la viga (19), o en el segundo montante
(4).

En una forma de realizacién de la invencion, el dispositivo (1) comprende un noveno brazo (28) y un segundo
accionamiento (29), el noveno brazo (28) estando articulado al bastidor del dispositivo (1) y al segundo
accionamiento (29), el segundo accionamiento (29) estado articulado al noveno brazo (28) y al cuarto elemento (17),
el segundo accionamiento (29), el noveno brazo (28), el cuarto elemento (17) y el bastidor del dispositivo (1)
determinando un cuarto mecanismo articulado de barras (33). En el ejemplo ilustrado en las figuras, en particular, el
noveno brazo (28) esta articulado al primer elemento estructural (22), firmemente restringido al bastidor del
dispositivo (1). El primer elemento estructural (22) puede ser considerado una pieza integral del bastidor del
dispositivo (1).

En el ejemplo representado en las figuras, un décimo brazo (30) esta también provisto, que tiene la misma funcion
qgue el noveno brazo (28): el décimo brazo (30) esta articulado al primer elemento estructural (22) y al segundo
accionamiento (29). Sin embargo, puede estar disefiado un dispositivo (1) en el cual el décimo brazo (30) no sea
necesario.

La linea (indicada por lineas discontinuas en la figura 3 con la referencia A) que une el punto de articulaciéon del
segundo accionamiento (29) al noveno brazo (28) con el punto de articulacién del segundo accionamiento (29) con
el octavo brazo (17) preferiblemente es vertical. La linea de unién (A) permanece constantemente vertical debido al
hecho de que la linea de unidn es vertical (indicada por las lineas discontinuas en la figura 3 mediante la referencia
B) del punto de articulacién del noveno brazo (28) al primer elemento estructural (22) con el punto de articulacion
cuarto elemento (17) con el primer elemento estructural (22).

El primer carro (5) esta conformado de tal modo que forma articulacién con el primer brazo (7) y el segundo brazo
(8); el primer carro (5) desliza a lo largo del primer montante (3) en una direccién vertical, movido por el tercer
accionamiento (23). El primer carro (5) esta conformado de modo que la linea (de aqui en adelante referida como la
primera linea de union) que une los puntos de articulacion del primer par de brazos (7, 8) con el primer carro (5) es
él mismo horizontal.

La plataforma mévil (2) es sustancialmente plana; los puntos de articulacién de la plataforma movil (2) con el primer
par de brazos (7, 8) estan colocados en el extremo del primer lado de la plataforma mavil (2), la presencia del primer
mecanismo articulado de barras significa que el primer lado de la plataforma mévil (2) es constantemente paralelo a
la primera linea de unién y por lo tanto esta constantemente orientado horizontalmente.

Referencia a la figura 5, el primer brazo (7) tiene un extremo provisto de un taladro pasante (no visible) para recibir
un pasador (25) soportado por un segundo elemento estructural (26), el cual a su vez esta sostenido de forma
giratoria por la plataforma movil (2). La articulacion se realiza de tal modo que se permiten dos grados de libertad
entre el primer brazo (7) y la plataforma mavil (2).

Por lo menos alguna de las juntas mencionadas antes se puede obtener de este modo, o alternativamente, es
posible utilizar juntas de rétula, por ejemplo.

El segundo carro (6) estd conformado de tal modo que articula con el tercer brazo (10) y el cuarto brazo (11), el
segundo carro (6) desliza a lo largo del segundo montante (4) en la direcciéon vertical, movido por el cuarto
accionamiento (24). El segundo carro (6) esta conformado de tal modo que la linea (de aqui en adelante referida
como la segunda linea de unién) que une los puntos de articulacién del segundo par de brazos (10, 11) con el
segundo carro (6) es horizontal.

Los puntos de articulacion de la plataforma movil (2) con el segundo par de brazos (10, 11) estan colocados en el
extremo de un segundo lado de la plataforma mavil (2); la presencia del segundo mecanismo articulado de barras
significa que este segundo lado de la plataforma movil (2) es constantemente paralelo a la segunda linea de uniény
de este modo esta constantemente orientado horizontalmente.

El séptimo brazo (13) esta articulado en las garras (21) de la horquilla (20) del octavo brazo (17) en los extremos.

El séptimo brazo (13) puede realizar iGnicamente una trayectoria en arco, ya que es movido por el octavo brazo (17),
el cual estd accionado por el primer accionamiento (18). El dispositivo (1) esta disefiado de modo que durante su
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trayectoria el séptimo brazo (13) se mantiene constantemente con una orientacién horizontal, como se representa en
las figuras.

La linea (de aqui en adelante referida como la tercera linea de unién) que une los puntos de articulacién del tercer
par de brazos (14, 15) con el séptimo brazo (13) es paralela al eje del séptimo brazo (13).

Los puntos de articulaciéon de la plataforma movil (2) con el tercer par de brazos (14, 15) estan colocados en el
extremo de un tercer lado de la plataforma movil (2); la presencia del tercer mecanismo articulado de paralelogramo
significa que este tercer lado de la plataforma movil (2) es constantemente paralelo a la tercera linea de unién, esto
es al séptimo brazo (13). Puesto que el séptimo brazo (13) permanece constantemente horizontal durante su
trayectoria, el tercer lado de la plataforma también permanece horizontal de acuerdo con ello.

Puesto que el primer lado, el segundo lado y el tercer lado siempre deben permanecer horizontales, se deduce que
la plataforma mévil (2) siempre mantiene una orientacion horizontal.

La plataforma movil (2) puede actuar en un volumen de trabajo previamente determinado, indicado por el nimero de
referencia (27) en las figuras, manteniendo una orientacién constantemente horizontal.

El dispositivo (1) en el objeto puede ser identificado como un robot paralelo.

El dispositivo (1) en cuestion también incluye: un cabezal de funcionamiento (no representado) para la manipulacion
de productos (no representados) que estan colocados en el volumen de trabajo (27); un primer brazo adicional (no
representado) el cual transmite el movimiento del arbol de salida giratorio del segundo accionamiento (29) al cabezal
de funcionamiento por medio de dos juntas universales (de las cuales Unicamente una, indicada mediante el nimero
de referencia 31, ha sido representada a titulo de ejemplo en las figuras) instaladas en los extremos del primer brazo
adicional; un quinto accionamiento (no representado) montado en el primer carro (5), un segundo brazo adicional (no
representado) el cual transmite el movimiento del arbol de salida giratorio del quinto accionamiento cabezal de
funcionamiento por medio de dos juntas universales (no representadas) instaladas en los extremos del segundo
brazo adicional; un sexto accionamiento (no representado) montado en el segundo carro (6), un tercer brazo
adicional (no representado) el cual transmite el movimiento del arbol de salida giratorio del sexto accionamiento al
cabezal de funcionamiento por medio de dos juntas universales (no ilustradas) instaladas en los extremos del tercer
brazo adicional.

De esta manera, el cabezal de trabajo tiene seis grados de libertad, siendo capaz de funcionar en el interior del
volumen de trabajo (27) mencionado antes en este documento.

Se entiende que lo que ha sido descrito antes en este documento, a titulo de ejemplo no limitativo, y cualquier
posible variante constructiva se entendera que caen dentro del ambito de proteccién de la presente solucion técnica,
como se reivindica en lo que sigue a continuacion.
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REIVINDICACIONES

1. Un positivo (1) para mover y colocar un elemento en el espacio, que comprende:

un elemento movil (2);

un primer elemento (3), firmemente restringido a un bastidor (32) del dispositivo (1) y un segundo elemento (4)
firmemente restringido al bastidor (32) del dispositivo (1);

un primer carro (5) deslizable a lo largo del primer elemento (3);

un segundo carro (6) deslizable a lo largo del segundo elemento (4);

un primer par de brazos (7, 8) que comprende un primer brazo (7) y un segundo brazo (8), el primer brazo (7) y el
segundo brazo (8) estando articulados, en un extremo de los mismos, al primer carro (5) y, en otro extremo de los
mismos, al elemento mévil (2), el primer par de brazos (7, 8), el primer carro (5) y el elemento mévil (2) determinando
un primer mecanismo articulado de cuatro barras (9);

un segundo par de brazos (10, 11) que comprende un tercer brazo (10) y un cuarto brazo (11), el tercer brazo (10) y
el cuarto brazo (11) estando articulados, en un extremo de los mismos, al segundo carro (6) y, en otro extremo de
los mismos, al elemento mévil (2), el segundo par de brazos (10, 11), el segundo carro (6) y el elemento movil (2)
determinando un segundo mecanismo articulado de cuatro barras (12);

un tercer elemento (13);

un tercer par de brazos (14, 15) que comprende un quinto brazo (14) y un sexto brazo (15), el quinto brazo (14) y el
sexto brazo (15) estando articulados, en un extremo de los mismaos, al tercer elemento (13) y, en otro extremo de los
mismos, al elemento movil (2), el tercer par de brazos (114, 15), el tercer elemento (13) y el elemento movil (2)
determinando un tercer mecanismo articulado de cuatro barras (16);

caracterizado porque adicionalmente comprende:

un cuarto elemento (17) el cual esta articulado al bastidor (3, 4, 19, 32) del dispositivo (1) y el cual soporta de forma
giratoria el tercer elemento (13);

un primer accionamiento (18) para mover el cuarto elemento (17).

2. El dispositivo (1) de la reivindicacion anterior en el que el primer elemento (3) comprende un primer
montante (3) y en el que el segundo elemento (4) comprende un segundo montante (4).

3. El dispositivo (1) de la reivindicacién anterior que comprende un travesafio (19) fijado al primer montante (3)
y al segundo montante (4), travesafio (19) el cual soporta de forma giratoria el cuarto elemento (17).

4. El dispositivo (1) de la reivindicacion anterior en el que el primer accionamiento (18) estad montado en el
travesafio (19).

5. El dispositivo (1) de cualquiera de las reivindicaciones anteriores en el que el tercer elemento (13)
comprende un séptimo brazo (13) articulado al tercer par de brazos (14, 15), y en el que el cuarto elemento (17)
comprende un octavo brazo (17) provisto de una horquilla (20), dientes (21) de la horquilla (20) estando articulados
al séptimo brazo (13).

6. El dispositivo (1) de cualquiera de las reivindicaciones anteriores en el que el primer accionamiento (18) es
un motor eléctrico.

7. El dispositivo (1) de cualquiera de las reivindicaciones anteriores que comprende un noveno brazo (28) y un
segundo accionamiento (29), el noveno brazo (28) estando articulado al bastidor (3, 4, 19, 32) del dispositivo (1) y al
segundo accionamiento (29), el segundo accionamiento (29) estado articulado al noveno brazo (28) y al cuarto
elemento (17), el segundo accionamiento (29), el noveno brazo (28), el cuarto elemento (17) y el bastidor (3, 4, 19,
32) del dispositivo (1) determinando un cuarto mecanismo articulado de barras (33).

8. El dispositivo (1) de la reivindicacién anterior en el que la linea que une conjuntamente el punto de
articulacion del segundo accionamiento (29) con el noveno brazo (28) y el punto de articulacién del segundo
accionamiento (29) con el cuarto elemento (17) es vertical.
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