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DESCRIPCION

Dispositivo para conectar una herramienta a un brazo de un robot

La presente invencioén se refiere a un dispositivo para conectar una herramienta a un brazo de un robot, del tipo que
comprende:

- un cuerpo que tiene una pared anular provista de aberturas, dentro de las cuales hay recibidas una o mas bolas, que
son moviles dentro de la respectiva abertura entre una posicion no operativa y una posicion operativa, en dicha
posicién operativa dichas bolas sobresalen de dicha pared para acoplarse a correspondientes porciones de dicha
herramienta y para sujetar esta ultima en dicho brazo; y

- un piston configurado para cooperar con dichas bolas y accionado, de forma dinamica, por un fluido entre una primera
posicion y una segunda posicion, donde, en dicha segunda posicion, dicho piston empuja dichas bolas a dicha posicién
operativa, y, en dicha primera posicion, dicho piston libera las bolas de manera que se puede mover a su posicién no
operativa.

El dispositivo referido anteriormente forma el objeto de la solicitud de patente italiana No. 1321095 y de la patente
europea EP0301711A2.

El objeto de la presente invencion es mejorar dicho dispositivo, en particular haciéndolo mas fiable y mas seguro.

El objeto mencionado anteriormente se consigue mediante un dispositivo de conexion que tiene las caracteristicas de
la reivindicacion 1.

Las reivindicaciones forman parte integrante de la ensefianza técnica proporcionada en el presente documento en
relacién con la invencion.

La invencion se describira ahora, puramente a modo de ejemplo no limitativo, con referencia a las hojas de dibujos
adjuntas, en las que:

Las figuras 1a y 1b son ilustraciones esquematicas de un primer modo realizacion del dispositivo descrito en el
presente documento;

Las figuras 2a y 2b son ilustraciones esquematicas de un segundo modo de realizacion del dispositivo descrito en el
presente documento;

Las figuras 3a y 3b son ilustraciones esquematicas de un tercer modo de realizacion del dispositivo descrito en el
presente documento;

Las figuras 4a y 4b son ilustraciones esquematicas de un cuarto modo de realizacion del dispositivo descrito en el
presente documento;

Las figuras 5a y 5b son ilustraciones esquematicas de un quinto modo de realizacion del dispositivo descrito en el
presente documento;

Las figuras 6a y 6b son ilustraciones esquematicas de un sexto modo de realizacion del dispositivo descrito en el
presente documento;

Las figuras 7a y 7b son ilustraciones esquematicas de un séptimo modo de realizacion del dispositivo de sujecion
descrito en el presente documento;

Las figuras 8a y 8b son ilustraciones esquematicas de medios de seguridad, de acuerdo con la presente invencion,
utilizados en otro tipo de dispositivo de conexion.

En la descripcion que sigue, se ilustran varios detalles especificos que intentan proporcionar una comprension en
profundidad de los modos de realizacién. Los modos de realizacién pueden ser implementados sin uno o mas de los
detalles especificos, o con otros métodos, componentes o materiales, etc. En otros casos, las estructuras, materiales
u operaciones conocidos no se ilustran o describen en detalle de manera que varios aspectos del modo de realizacién
no seran ocultados.
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Las referencias utilizadas en este documento se proporcionan meramente por conveniencia y por lo tanto no definen
el ambito de proteccion o el alcance de los modos de realizacion.

Con referencia a las figuras, designado por el nimero de referencia 10 hay un dispositivo para conectar una
herramienta, por ejemplo un cabezal de soldadura, a un brazo de un robot. En general, el dispositivo antes mencionado
comprende un cuerpo que tiene una pared anular provista de aberturas pasantes, dentro de las cuales hay recibidas
una o mas bolas. Las bolas son moviles a lo largo de la respectiva abertura entre una posicidon no operativa y una
posicion operativa, en la que las bolas sobresalen desde la pared anular para acoplarse a partes correspondientes de
la herramienta y sujetan esta ultima en el brazo del robot. El dispositivo comprende ademas un pistdon configurado
para cooperar con dichas bolas y accionado de forma dinamica por un fluido entre una primera posicion y una segunda
posicion, en el que, en la segunda posicion, el piston empuja las bolas antes mencionadas a la posicion operativa y,
en la primera posicion, el piston libera las bolas de modo que puedan moverse a su posicién no operativa.

En varios modos de realizacion, tales como los ilustrados en las figuras 1y 2, la pared anular esta definida mediante
un cuerpo 2 cilindrico anular, dentro del cual se desliza el pistén 4. El cuerpo cilindrico tiene orificios 6 pasantes
radiales, que se extienden desde el lado exterior del mencionado cuerpo y discurren hacia el lado interior. En varios
modos de realizacion, tales como los ilustrados las figuras 1 y 2, albergadas dentro de cada orificio radial hay dos
bolas 8, en contacto directo mutuo y méviles dentro de los orificios radiales entre una posicion no operativa, donde
estan dentro del lado exterior del cuerpo (ver las figuras 1b y 2b) y una posicion operativa (ver las figuras 1a y 2a) en
la que la bola que esta mas cercana al lado exterior sobresale desde el mismo.

El pistdn 4 tiene un extremo conformado destinado a cooperar con las bolas antes mencionadas. En particular, en el
movimiento del pistdn desde su primera posicion a la segunda posicion, el extremo empuja las bolas hacia su posicion
operativa y, en la segunda posicion del pistén, las empuja a la posiciéon operativa. En varios modos de realizacion,
como los ilustrados en las figuras 1y 2, el cuerpo cilindrico esta cerrado en la parte inferior por una placa 12 circular,
que tiene un borde 12’ elevado el cual se fija en las regiones inferiores de los orificios radiales para definir un borde
de detencién disefiado para impedir la salida de las bolas de los respectivos orificios.

En varias modos de realizacion, como los ilustrados en las figuras 3 a 6, la pared anular que porta las bolas de sujecion
esta, por el contrario, definida mediante un cuerpo 32 cilindrico hueco, que tiene en el centro la pared 32’ anular. En
este caso, la pared anular define una embocadura central para la conexiéon de la herramienta. La pared antes
mencionada tiene orificios 36 pasantes radiales, dentro de los cuales son albergadas las bolas 38 y se extienden
desde el lado interior de la pared anular hasta su lado exterior, con una seccion trasversal que disminuye hacia el lado
interior de manera que evita la salida de las bolas. En varios modos de realizacion, como los ilustrados en las figuras
3 a 6, montado dentro del cuerpo esta el pistdn 34, que tiene una porcién central con forma sustancialmente de copa.
Esta porcion central rodea la pared 32’ y tiene en su borde extremo distal un perfil 34 de leva disefiado para acoplar
las bolas 38. Las bolas 38 son moviles dentro del respectivo orificio entre una posiciéon no operativa (ver las figuras
3B, 4B, 5B, 6B), en donde estan dentro del cuerpo y fuera de la embocadura central, y la posicion operativa (ver las
figuras 3A, 4A, 5A, 6A), en donde sobresalen dentro de la embocadura. El pistén 34 es axialmente movil dentro del
cuerpo cilindrico entre la primera posicion (ver las figuras 3B, 4B, 5B, 6B), y la segunda posicion (ver las figuras 3A,
4A, 5A, 6A). En el movimiento del pistdn desde su primera posicion la segunda posicion, la porcién 34’ de leva empuja
las bolas a su posicion operativa y, en la segunda posicion del pistén las empuja a esta posicion.

El pistdn 4 o 34 es accionado, de forma dinamica, por un fluido a través de medios apropiados que comprenden dos
camaras selladas, que estan delimitadas, al menos parcialmente, por una superficie del pistén, y son variables en
volumen en funcion de la presion del fluido de trabajo contenido en el mismo, con el fin de provocar el desplazamiento
del pistdon desde la primera posicion a la segunda posicion, y viceversa. Los medios de control anteriores no se
describen en detalle en ningun caso en la medida en que puedan ser de cualquier tipo utilizado convencionalmente
en el campo de la robética.

En general, el dispositivo descrito en el presente documento se caracteriza porque comprende medios de seguridad
que, en una condicion activa de los mismos, acoplan el pistén 4 o 34 cuando esta en su segunda posicion, con el fin
de bloquearlo en esta posicion, de modo que evite el desplazamiento de las bolas hacia la posicidon no operativa.
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A este respecto, debe observarse que cualquier posible mal funcionamiento de los medios de control del pistén, o
interrupcién del funcionamiento de los medios mencionados anteriormente, puede de hecho provocar pérdidas de
presion en el fluido de trabajo, no permitiendo estas pérdidas nunca mas que el piston contrarreste las fuerzas ejercidas
sobre las bolas por la herramienta, lo que hace que la herramienta se caiga como resultado del desplazamiento de las
propias bolas. Esta posibilidad, ademas de dafar la herramienta y el equipo que la rodea, constituye un peligro
evidente para los operarios que se encuentran en el area de trabajo del robot. Los medios de seguridad del dispositivo
de sujecion descritos en este documento previenen, por el contrario, que se produzca esta posibilidad, por lo que el
dispositivo es mas seguro y mas fiable.

En general, en diversos modos de realizacion, como en los ilustrados, el piston tiene una superficie de contraste
orientada en la direccion de desplazamiento del piston desde la segunda posicién a la primera posicion, y los medios
de seguridad antes mencionados, en su estado activo, actian como una detencion para la superficie de contraste
antes mencionada. En varios modos de realizacion, como en los ilustrados, los medios de seguridad anteriores
comprenden un elemento de bloqueo, disefiado para acoplarse a la superficie de contraste, el cual es mévil en una
direcciéon transversal a la direccion de desplazamiento del pistén anteriormente mencionado. Las porciones de
contacto mutuo de la superficie de contraste y del miembro de bloqueo deben ser tales que eviten la reversibilidad del
movimiento del pistdn en la primera posicion; al menos una de las superficies de contacto debe estar, en consecuencia,
en un plano sustancialmente ortogonal a la direccion de desplazamiento del piston.

De aqui en adelante, se describiran varios modos de realizacion de los medios de seguridad antes mencionados. Los
elementos que son comunes a los varios modos de realizacién, o en cualquier caso se asemejan sustancialmente
unos a otros, se designaran con los mismos nimeros de referencia.

En varios modos de realizacién, como en el ilustrado en la figura 1, el miembro de bloqueo esta definido por el vastago
15’ de un actuador lineal 15, que es movil en una direccion transversal a la direccién de movimiento del pistéon 4, entre
una posicion retraida no operativa, en la que el vastago 15’ no puede interferir con el movimiento del pistén, y una
posicion operativa extraida, en la que el vastago se acopla a la superficie 4' de contraste, cuando el pistén esta en su
segunda posicion, de tal manera que se evita cualquier movimiento del mismo hacia la primera posicion.

En varios modos de realizacion, como en el ilustrado en las figuras 2A y 2B, el miembro de bloqueo se define una vez
mas por el vastago de un actuador 15 lineal, que, sin embargo, no actua directamente sobre el pistdn 4 sino a través
de una bola 47 portada por la superficie 4’ de contraste del piston. El actuador anterior esta configurado de tal manera
que cuando el piston esta en la segunda posicion y el vastago 15 esta en la posicion extraida, dicho vastago engrana
la bola portada por el pistén con una superficie de contraste que impide cualquier movimiento del pistén hacia su
primera posicién. En su posicion retraida, el vastago libera la bola de la condicion de acoplamiento anterior,
permitiendo asi que el pistéon se mueva a la primera posicién. En varios modos de realizacion referidos, como en el
ilustrado en las figuras 2A y 2B, cuando el piston 4 esta en su primera posicion y el vastago esta en su posicion
retraida, éste esta en cualquier caso en contacto con la bola 47, a través de una superficie 15” a modo de rampa
definida en el extremo del propio vastago; esta configuracion permite que la bola y el vastago se mantengan siempre
en contacto, garantizando asi una accién inmediata de bloqueo por el vastago cuando el pistéon se desplaza a su
segunda posicion.

En varios modos de realizacion, como en el ilustrado en las figuras 3A y 3B, el elemento de bloqueo esta definido por
una bola 55 portada por una pared exterior del cuerpo 32. En particular, la bola se fija en un orificio 32” pasante, el
cual se realiza en la pared anterior y sale hacia el interior del cuerpo en una posicién correspondiente al pistén 34. La
bola 55 es movil a lo largo del eje del orificio entre una posicion no operativa, en la cual la bola esta dentro del orificio
y no puede interferir con el movimiento del pistdn, y una posicion operativa, en la que la bola sobresale en el espacio
interior del cuerpo y se acopla con un borde o superficie 34” de contraste del piston, cuando esta en la segunda
posicion, para evitar cualquier desplazamiento del mismo hacia la primera posicion.

La bola 55 esta accionada en su posicidon operativa dentro del cuerpo 32 por un actuador 59 lineal, especificamente
un cilindro, que actua sobre una segunda bola 57. La segunda bola esta en contacto directo mutuo con la primera bola
55 y se desliza junto con a la misma lo largo del eje del orificio 32”. El actuador comprende un piston 59’ que es movil
entre una primera posicion y una segunda posicion, de manera que se acopla a la segunda bola 57 de manera que,
durante el desplazamiento del pistdn desde la primera posicion a la segunda posicion, la primera bola 55 es llevada a
su posicion operativa y es empujada a esta posicion por el piston, a través de la segunda bola 57. En varios modos
de realizacion, como en el ilustrado, las bolas 55 y 57 son retenidas entre el piston 59’ y el piston 34.
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En el ejemplo ilustrado en las figuras, el actuador esta configurado de manera que el pistén 59’ es movil en una
direccién paralela a la direcciéon de movimiento del pistén 34, pero esta claro que es posible prever realizaciones
alternativas, en las cuales el piston 59’ sea moévil en una direccién transversal a la direccidn anterior.

En varios modos de realizaciéon, como en el ilustrado en las figuras 4A y 4B, el miembro de bloqueo esta constituido
por el vastago 65’ de un actuador 65 lineal. El vastago 65’ es capaz de deslizarse dentro de un orificio 32" que atraviesa
la pared lateral exterior del cuerpo 32, entre una posicion retraida no operativa, en la que el vastago 65’ no puede
interferir con el movimiento del pistdn 34, y una posicion de bloqueo extraida, en la que el vastago sobresale dentro
del cuerpo y se acopla a una superficie 34” de contraste del piston, cuando éste esta en su segunda posicion, para
bloguear cualquier movimiento del mismo hacia su primera posicion.

En varios modos de realizacion, como en el ilustrado en las figuras 5A y 5B, el miembro de bloqueo se define una vez
mas por el vastago 65’ de un actuador 65 lineal, que, sin embargo, no acttia directamente sobre el piston 34, sino a
través de una bola 67 fijada en la superficie de contraste del pistén 34”. Este actuador esta configurado de tal manera
que cuando el pistdn esta en la segunda posicion y el vastago del actuador esta en la posicién extraida, el mencionado
vastago acopla la bola 67, portada por el piston, con una superficie de contraste que impide cualquier movimiento del
piston hacia su primera posicion. En su posicion retraida, el vastago 65’ libera la bola de la condicion de acoplamiento
antes mencionada, permitiendo asi que el piston se mueva a su primera posicién. En varios modos de realizacion
referidos, como en el ilustrado en las figuras 5A y 5B, cuando el piston 34 esta en su primera posicion y el vastago 65’
esta en su posicion retraida, éste esta en todo caso en contacto con la bola 67, a través de una superficie 65” a modo
de rampa definida en el extremo del propio vastago. Esta configuracion permite que la bola y el vastago se mantengan
siempre en contacto, garantizando asi una accion inmediata de bloqueo por el vastago cuando el piston se mueve en
su segunda posicion.

En varios modos de realizacion, como en el ilustrado en las figuras 6A y 6B, el elemento de bloqueo esta definido por
el vastago 75’ de un actuador 75 lineal. El vastago 75' se inserta en un orificio 32 pasante realizado en la pared lateral
exterior del cuerpo 32, y es movil, dentro del orificio antes mencionado, entre una posicién retraida (ilustrada en la
figura 6B), donde el vastago no puede interferir con el movimiento del pistdn, y una posicion extraida (ilustrada en la
figura 6A), donde el vastago se acopla a la superficie o borde 34” de contraste de una cavidad realizada en el piston
cuando éste esta en su segunda posicion, para impedir cualquier movimiento del mismo hacia su primera posicion.
Cuando el vastago vuelve a su posicion retraida, el piston es, una vez mas, libre de moverse e ir a su primera posicion.

Las figuras 7A 'y 7B se refieren a dos soluciones en las que se utilizan medios de seguridad que comprenden uno o
mas actuadores 85 lineales en un dispositivo de conexion similar al descrito anteriormente con referencia a las figuras
1y2.

Las figuras 8A y 8B ilustran el uso de medios de seguridad del tipo mencionado anteriormente, en un dispositivo de
sujecion de herramientas provisto de un sistema de movimiento del tipo corredera. El dispositivo comprende un
actuador lineal provisto de un pistdon 104, el cual es moévil entre una posicidn operativa, en la que el pistén se acopla
a una parte correspondiente de una corredera de portaherramientas S, bloqueandola en posicion, y una posiciéon no
operativa, donde el pistén no Interfiere con el movimiento de la corredera. Los medios de seguridad comprenden un
actuador 95 lineal que tiene un vastago 95', el cual es movil entre una posicion retraida y una posicion extraida, en
una direccion transversal a la direccion de movimiento del piston. En su posicion extraida, el vastago 95’ esta disefiado
para bloquear el piston en su posicidon operativa a través de una bola 107 que esta fijada sobre la superficie 104' de
contraste del piston. En particular, cuando el pistén 104 esta en su posicion operativa y el vastago esta en su posicion
extraida, una superficie de contraste del vastago antes mencionado acopla la bola, impidiendo asi cualquier
movimiento del piston hacia la posicion no operativa. Cuando el vastago vuelve a su posicion retraida, el piston es
liberado de la bola 107 y puede moverse hacia su posicidon no operativa, liberando asi la corredera. En varios modos
de realizacién preferidos, como en el ilustrado en las figuras 8A y 8B, cuando el piston esta en su primera posicion y
el vastago esta en su posicion retraida, éste esta en cualquier caso en contacto con la bola, a través de una superficie
a modo de rampa definida en el extremo del propio vastago. Esta configuracion permite que la bola y el vastago se
mantengan siempre en contacto, garantizando asi una accién inmediata de bloqueo por el vastago cuando el piston
se mueve a su segunda posicion.
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Por supuesto, sin perjuicio del principio de la invencion, los detalles de construccion y los modos de realizaciéon pueden
variar, incluso significativamente, con respecto a lo que se ha ilustrado en el presente documento, puramente a modo
de ejemplo no limitativo, sin por ello apartarse del alcance de la invencién, tal y como se define en las reivindicaciones
anexas. A este respecto, los modos de realizacion ilustrados anteriormente sélo presentan algunos ejemplos de
actuadores que pueden usarse en el dispositivo de conexidon descrito en el presente documento. En general, en
cualquier caso es posible utilizar cualquier tipo de actuador lineal adecuado para los propdsitos descritos
anteriormente, por ejemplo, un cilindro neumatico, un cilindro hidraulico, un actuador electromecanico, etc. En modos
de realizacion preferidos, el actuador anterior prevé medios elasticos que controlan la condicién de funcionamiento de
su bloqueo para garantizar que se mantenga la conexion de la herramienta incluso en el caso de interrupcion de la
alimentacion eléctrica.
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Reivindicaciones
1. Un dispositivo para conectar una herramienta a un brazo de un robot, del tipo que comprende:

- un cuerpo (2, 32) que tiene una pared anular provista de aberturas (6, 36), dentro de las cuales hay recibidas una o
mas bolas (8, 38) que son mdviles dentro de dichas aberturas entre una posicién no operativa y una posicion operativa,
en dicha posicién operativa dichas bolas sobresalen de dicha pared para acoplar porciones correspondientes de dicha
herramienta y sujetar ésta ultima sobre dicho brazo;

- un pistén (4; 34) configurado para cooperar con dichas bolas, y accionado de forma dinamica por un fluido entre una
primera posicion y una segunda posicion, en el que, en dicha segunda posicién, dicho pistdon empuja dichas bolas
hacia dicha posicién operativa,

en el que dicho dispositivo comprende medios (15, 55, 65, 75) de seguridad que, en su estado activo, acoplan dicho
piston (4 34) en dicha segunda posicion, para bloquearlo en dicha segunda posicion, con el fin de evitar el
desplazamiento de dichas bolas en dicha posicién no operativa,

dicho dispositivo estando caracterizado porque dicho pistén tiene una superficie (4’; 34"”) de contraste orientada en la
direccion de desplazamiento de dicho pistén desde dicha segunda posicion a dicha primera posicion, y en el que en
dicha condicién activa, dichos medios (15, 55, 65, 75) de seguridad actian como una detencién de dicha superficie de
contraste.

2. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, en el que dichos medios de seguridad comprenden un elemento
(15, 55, 65', 75") de bloqueo disefiado para acoplarse a dicha superficie de contraste, que es mévil en una direccion
transversal a la direccién de desplazamiento del dicho piston.

3. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 2, en el que dicho miembro de bloqueo esta definido por el vastago
(15', 65', 75') de un actuador lineal, acoplandose dicho vastago directamente a dicha superficie de contraste o bien a
través de una bola situada sobre dicha superficie de contraste.

4. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 2, en el que dicho elemento de bloqueo esta definido por una bola
(55) accionada por un actuador lineal.

5. El dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 4, en el que el elemento (59') mévil de dicho actuador puede ser
movido en una direccion transversal a la direccion de movimiento de dicha bola (55) y se acopla a dicha bola a través
de una porcion de leva.

6. El dispositivo de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones anteriores, en el que dicha pared anular esta
definida por un cuerpo (32) cilindrico hueco que tiene en el centro dicha pared (32') anular, definiendo dicha pared
anular una embocadura central para conectar la herramienta, y en el que dicho pistdn (34) esta montado dentro de
dicho cuerpo y tiene una parte central sustancialmente en forma de copa que rodea dicha pared anular y acopla dichas
bolas (38), en dicha condicion operativa, sobresaliendo dichas bolas (38) dentro de dicha embocadura central.
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FIG. 5A
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FIG. 8B
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