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DESCRIPCION
Una brida portaherramienta para un robot industrial.
Campo técnico

La presente invencion se refiere a una brida portaherramienta segun el preambulo de la reivindicacion 1, concebida
para conectar una herramienta a un brazo de un robot industrial, que comprende un cuerpo dotado de una superficie
primaria adaptada para conectarse a dicha herramienta, y un saliente que se proyecta desde dicha superficie
primaria y concebido para acoplarse con un rebajo dispuesto en dicha herramienta a fin de proporcionar una
alineacion rotacional entre dicha herramienta y dicha brida.

Una brida portaherramienta de esta clase es conocida por el documento US-A-4 917 619.
Técnica anterior

Los robots industriales operan frecuentemente con una o mas conexiones de fluidos de proceso previstas en la brida
portaherramienta con el fin de accionar una herramienta, tal como una ventosa neumaticamente actuada o una
pinza. Ejemplos de fluidos de proceso son aire, gas, liquidos o materiales soélidos pulverizados. Las conexiones de
fluidos de proceso pueden adoptar la forma de, por ejemplo, un acoplamiento neumatico de plastico que se instala
dentro de la brida portaherramienta. El propio conducto o tubo alargado, concebido para distribuir los fluidos de
proceso hacia la herramienta, es, por ejemplo, ajustado luego a presién al acoplamiento, el cual transfiere los fluidos
de flujo a través de la brida portaherramienta y hacia dentro de la herramienta fijada a la misma. Cuando se monta
una herramienta, por ejemplo una pinza, sobre la brida portaherramienta, un requisito adicional radica en un medio
para asegurar una localizacién posicional y una localizacion rotacional repetibles de la herramienta con relacion a la
brida portaherramienta al montarla sobre dicha brida portaherramienta. Estos medios rotacionales pueden adoptar la
forma de, por ejemplo, una espiga que sobresale de la brida portaherramienta y que se acopla con una formacion
conjugada de agujero o ranura en la cara de montaje de la herramienta. Los medios posicionales son tipicamente
una parte sobresaliente montada en la herramienta y concebida para acoplarse con una superficie localizadora
dispuesta en la brida portaherramienta. Especialmente, en robots industriales pequefios es dificil utilizar el enfoque
convencional de las conexiones de fluidos de proceso y de la localizaciéon de la herramienta, ya que el espacio
ocupado por los componentes, es decir, los medios rotacionales y posicionales junto con tubos o cables, es grande
en proporcion al espacio total disponible. Este problema es especialmente agudo cuando la tuberia de aire se
desplaza internamente a través del brazo de robot hasta la brida portaherramienta en vez de desplazarse
externamente a través de un llamado “paquete de acondicionamiento” que se enruta externamente sobre el brazo
del robot.

Los documentos US4917619, US4636135 y EP1364756 revelan bridas portaherramienta con salientes destinados a
encajar en rebajos de unas respectivas herramientas.

Sumario de la invencion
Un objeto de la invencidn consiste en obtener una solucion que resuelva el problema anteriormente abordado.

Este objeto se obtiene por medio de la brida portaherramienta definida en la reivindicaciéon 1, que comprende un
agujero pasante dentro del cual esta recibido un tubo concebido para distribuir fluidos de proceso hacia la
herramienta. Por tanto, dado que el saliente es de configuracion cilindrica, la superior exterior del saliente
proporciona una localizacion rotacional repetible para una herramienta montada en la brida portaherramienta y se
elimina asi la necesidad de una espiga de alineacién rotacional separada. Otra ventaja reside en que puede
instalarse facilmente el tubo concebido para distribuir fluidos de proceso hacia la herramienta. Una disposicién como
la descrita anteriormente proporciona una sencilla combinacion compacta de conexién de fluidos de proceso,
alineacion rotacional y alineacion posicional que esta integrada en la brida portaherramienta. Asi, se necesita menos
espacio y, por tanto, es posible utilizar la solucién en bridas portaherramienta con limitado espacio disponible. Otra
ventaja es que tal disposicion facilita el enrutamiento interno de fluidos de proceso y cables dentro del brazo del
robot industrial.

Segun una realizacién adicional de la invencién, un manguito esta dispuesto dentro del agujero pasante y concebido
para aprisionar el tubo entre el manguito y la pared interior de dicho saliente. Ademas, el agujero pasante esta
provisto de una arista circunferencial concebida para retener el tubo en una posicién axial. Por tanto, se sujetara de
manera segura el tubo dispuesto en el agujero pasante, ya que tendra lugar un efecto de cufia entre el manguito, el
tubo y la arista circunferencial.

Segun otra realizacion de la invencion, el diametro exterior del manguito es mayor que el diametro interior del tubo.
Por tanto, el tubo concebido para distribuir fluidos de proceso quedara sujeto de manera segura dentro del saliente.

Segun ofra realizacién de la invencion, el manguito esta hecho de un material no corrosivo. Por tanto, se puede
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utilizar agua como fluido de proceso sin presentar dificultades de ninguna clase con la corrosion, y se reducira con
ello significativamente el coste de mantenimiento para sustituir el manguito.

Segun otra realizacion de la invencion, el cuerpo tiene un primer extremo que incluye dicha superficie primaria y un
extremo opuesto que incluye una superficie secundaria, y la pared interior del agujero pasante dispuesto en el
cuerpo esta provista de un borde curvado en el que dicha pared se conecta a la superficie secundaria. Por tanto, el
borde curvado proporciona una transicién suave para el tubo de fluidos de proceso desde una posiciéon de reposo
tangencial a la brida portaherramienta hasta una posicion emergente perpendicular a dicha brida portaherramienta.
Por consiguiente, dado que el borde curvado proporciona un radio de curvatura incrementado, se minimiza el riesgo
de pandeo del tubo.

Segun otra realizacion de la invencion, la superficie primaria comprende unos medios para proporcionar alineacion
posicional entre la herramienta y la brida portaherramienta y el saliente dispuesto en la brida portaherramienta esta
colocado cerca de un borde de la superficie primaria. Por tanto, se consigue una alineacion tanto posicional como
rotacional de la herramienta.

Breve descripcion de los dibujos

Otras caracteristicas y ventajas de la presente invencion resultaran mas evidente para un experto en la materia a
partir de la descripcion detallada siguiente en union de los dibujos adjuntos, en los que:

La figura 1 muestra una vista frontal en perspectiva, tomada desde arriba, de una brida portaherramienta segun una
realizacion de la invencion.

La figura 2 muestra una vista en seccion transversal de la brida portaherramienta, incluyendo una vista de
ampliacion que representa los detalles de la sujecion del tubo.

La figura 3 muestra una vista posterior en perspectiva de la herramienta.
La figura 4 muestra un robot industrial con una brida portaherramienta segun la invencion.
Descripcion detallada

La figura 1 muestra una vista frontal en perspectiva de la brida portaherramienta 1 y la figura 2 (incluyendo una vista
de ampliaciéon) muestra una vista en seccion transversal de la brida portaherramienta 1.

La brida portaherramienta 1 comprende un cuerpo 2 que tiene un primer extremo que incluye una superficie primaria
3 adaptada para conectarse con una herramienta, y un extremo opuesto que incluye una superficie secundaria 4.

Ademas, la brida portaherramienta 1 comprende un saliente 5 de forma cilindrica que tiene un primer extremo 6 y un
segundo extremo 7. El primer extremo 6 esta dispuesto a haces contra la superficie primaria 3 del cuerpo 2 de la
brida portaherramienta 1. El segundo extremo 7 esta concebido para conectarse a la herramienta. El saliente 5 de
forma cilindrica se proyecta desde la superficie primaria 3 de la brida portaherramienta 1 y esta concebido para
acoplarse con un rebajo dispuesto en la herramienta para proporcionar una alineacion rotacional entre la
herramienta y la brida portaherramienta 1.

La brida portaherramienta 1 esta provista de un agujero pasante 11 que se extiende a través del saliente 5 y el
cuerpo 2 y que esta adaptado para recibir un tubo 8 concebido para distribuir hacia la herramienta unos fluidos de
proceso tales como aire comprimido, liquidos, gas o materiales sdlidos pulverizados. Ademas, el agujero pasante 11
dispuesto en la brida portaherramienta 1 estd conectado a una conexién correspondiente de fluidos de proceso
dispuesta en la herramienta. El saliente 5 esta concebido para conectarse a la herramienta y también para distribuir
fluidos de proceso hacia la herramienta. El tubo 8 termina en el extremo 7 del agujero pasante 11, y antes de entrar
en el agujero pasante 11 el tubo 8 es aliviado de esfuerzos contra la brida portaherramienta 1. Se fija una
herramienta a la brida portaherramienta 1 por medio de tornillos en los cuatro lI6bulos de esquina 9a-d. La finalidad
de los tornillos es tirar de la herramienta contra la superficie primaria 3 de la brida portaherramienta 1. La brida 1 se
asegura colinealmente con el eje de rotacion de la herramienta por medio de una superficie localizadora cilindrica 10
que se acopla con un saliente cilindrico conjugado de la herramienta para proporcionar alineacion posicional,
mientras que el saliente 5 se acopla con un rebajo radial de la herramienta para proporcionar alineacion rotacional.
Se elimina asi la necesidad de una espiga de alineacion rotacional separada. Mientras que la superficie exterior del
saliente 5 proporciona la localizacién de la herramienta, sus caracteristicas interiores proporcionan una conexion
segura al tubo 8. El saliente 5 esta dispuesto cerca del borde 15 de la superficie primaria 3 de la brida
portaherramienta 1y a cierta distancia de la superficie localizadora cilindrica 10.

La pared interior del agujero pasante 11 esta provista de un borde curvado 14, en el que dicha pared se conecta a la
superficie secundaria 4 de la brida portaherramienta 1. El borde curvado 14 del agujero de entrada 16 dispuesto en
la brida portaherramienta 1 proporciona una transicién suave para el tubo 8 desde una posiciéon de reposo tangencial
a la brida portaherramienta 1 hasta una posicion emergente perpendicular a ella, reduciendo asi el riesgo de pandeo
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debido a un radio de curvatura demasiado pequefio.

Ademas, especialmente como se muestra en la figura 2, que representa los detalles de la brida portaherramienta 1,
el tubo 8, que tiene un primer extremo y un segundo extremo, es primeramente empujado hacia dentro del agujero
pasante 11 de modo que uno de sus extremos esté a haces contra el segundo extremo 7 del saliente 5. Un manguito
12 esta dispuesto dentro del agujero pasante 11 para aprisionar el tubo 8 entre el manguito 12 y la pared interior del
saliente 5. La pared interior del saliente 5 esta provista de una arista circunferencial 13 concebida para retener el
tubo 8 en una posicion axial. Por tanto, el tubo 8 es comprimido contra la arista circunferencial 13, que tiende a
morder su superficie exterior y a resistir su retirada. La resistencia a la retirada es reforzada por la accién de un
manguito 12 que se inserta en el anima del tubo 8. La inserciéon del manguito 12 hace que se expanda el tubo 8. Por
tanto, cualquier intento de tirar del tubo 8 hacia atras a través del agujero pasante 11 tiende a arrastrar la porcion
agrandada hacia la arista circunferencial 13, haciendo asi que la conexién sea aun mas segura. De la manera
anteriormente esbozada, se consiguen una conexion segura del tubo y una alineacion precisa de la herramienta
mediante el uso de Unicamente un solo componente, es decir, el manguito 12. Preferiblemente, el manguito 12 esta
hecho de un material no corrosivo tal como latén, cobre, aluminio, acero inoxidable o plastico o polimero.

La figura 3 muestra una vista posterior en perspectiva de la herramienta 31 provista de un cuerpo 32 que tiene una
superficie de conexion 33 adaptada para conectarse a la brida portaherramienta. La superficie de conexion 33 esta
provista de un rebajo radial 34, un saliente 35 y unos lébulos de esquina 36a-d. El rebajo 34 esta concebido para
acoplarse con el saliente dispuesto en la superficie primaria de la brida portaherramienta y para proporcionar asi una
alineacion rotacional de la herramienta. El saliente 35 esta concebido para acoplarse con la superficie localizadora
dispuesta en la superficie primaria de la brida portaherramienta y para proporcionar asi una alineacion posicional de
la herramienta. Los lébulos de esquina 36a-d estan concebidos para, junto con medios de sujecion tales como
tornillos, acoplarse con los lébulos de esquina 9a-d dispuestos en la brida portaherramienta a fin de conectar la
herramienta 31 con la brida portaherramienta y proporcionar asi una conexion fuerte entre la herramienta 31 y la
brida portaherramienta.

La figura 4 muestra un robot industrial 41 con una brida portaherramienta 1 segun la invencion. La brida
portaherramienta 1 esta dispuesta en el brazo 42 del robot industrial 41.

La presente invencién no se limita a las realizaciones descritas, sino que un experto en la materia puede modificarla
de una pluralidad de maneras dentro del alcance de la invencién definido por las reivindicaciones.
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REIVINDICACIONES

1. Una brida portaherramienta (1) adaptada para disponerse en un brazo (42) de un robot industrial (41) a fin de
conectar una herramienta (31) a dicho brazo (42), en donde dicha brida portaherramienta (1) comprende:

- un cuerpo (2) que tiene una superficie primaria (3) adaptada para conectarse a dicha herramienta (31) y

- un saliente (5) que se proyecta desde dicha superficie primaria (3) y esta concebido para acoplarse con un rebajo
(34) dispuesto en dicha herramienta (31) a fin de proporcionar una alineacion rotacional entre dicha herramienta (31)
y dicha brida portaherramienta (1),

- estando dicha brida portaherramienta (1) provista de un agujero pasante (11) que se extiende a través de dicho
saliente (5) y dicho cuerpo (2), pudiendo conectarse dicho agujero pasante (11) a una conexién correspondiente de
fluidos de proceso dispuesta en dicha herramienta (31),

caracterizada por que dentro del agujero pasante (11) esta recibido un tubo (8) concebido para distribuir fluidos de
proceso hacia dicha herramienta (31).

2. Una brida portaherramienta (1) segun la reivindicacion 1, caracterizada por que dicho saliente (5) es cilindrico.

3. Una brida portaherramienta (1) segun la reivindicacion 1, caracterizada por que un manguito (12) esta dispuesto
dentro de dicho agujero pasante (11) y concebido para aprisionar dicho tubo (8) entre dicho manguito (12) y una
pared interior de dicho saliente (5).

4. Una brida portaherramienta (1) segun la reivindicacion 3, caracterizada por que el diametro exterior de dicho
manguito (12) es mayor que el diametro interior de dicho tubo (8) concebido para distribuir fluidos de proceso hacia
dicha herramienta (31).

5. Una brida portaherramienta (1) segun las reivindicaciones 3 6 4, caracterizada por que dicha pared interior del
saliente (5) esta provista de una arista circunferencial (13) concebida para retener el tubo (8) en una posicién axial.

6. Una brida portaherramienta (1) segun la reivindicaciones 3 y 4, caracterizada por que dicho manguito (12) esta
hecho de un material no corrosivo.

7. Una brida portaherramienta (1) segun las reivindicaciones anteriores, caracterizada por que dicho cuerpo (2)
tiene un primer extremo que incluye dicha superficie primaria (3) y un extremo opuesto que incluye una superficie
secundaria (4), y la pared interior del agujero pasante (11) esta provista de un borde curvado (14) en el que dicha
pared se conecta a la superficie secundaria (4).
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