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DESCRIPCION
Instalaciéon de montaje de un pabellén sobre la caja de un vehiculo automavil
El presente invento se refiere a una instalacion de montaje de un pabellén sobre la caja de un vehiculo automovil.

Una instalacion de este tipo incluye de manera ya conocida una mesa de centrado de un pabellén, un robot
equipado con una mano de aprehension que permite colocar el pabelldn sobre esta mesa de centrado y desplazarlo
hacia un puesto de montaje del pabellén sobre la caja de un vehiculo.

La posicion de la caja situada en el puesto de montaje del pabellon es perfectamente conocida, es decir esta
referenciada geométricamente gracias a unos soportes equipados con centradores.

Por el contrario, la mano de aprehension del robot no esta referenciada con respecto a la mesa de centrado durante
la cogida del pabellén, ni con respecto al puesto de montaje durante el montaje del pabellén sobre la caja.

Debido a esta laguna, durante la realizacion de las trayectorias de cogida del pabellén sobre la mesa de centrado y
de montaje del pabellén sobre la caja, el especialista en robdtica (la persona encargada de realizar las trayectorias
del robot) no tiene ninguna referencia fisica para definir las posiciones teéricas de la cogida del pabellén sobre la
mesa de centrado y de montaje del pabellén sobre la caja.

De esta manera, el especialista en robotica debe reemprender la accion varias veces para validar las trayectorias
modificandolas cada vez al mismo tiempo con el fin de aproximarse lo mas posible a su posicion teérica, por lo que
el consumo de tiempo en este punto es muy alto y en consecuencia costoso.

El objetivo del invento es el de remediar este inconveniente.

El documento KR 2009 0098157 A, que esta considerado como el estado de la técnica mas proximo, divulga una
instalacion de montaje de un pabellon sobre la caja de un vehiculo automovil, que incluye una mesa de centrado de
un pabellén, un robot equipado con una mano de aprehension que permite coger el pabellon y desplazarlo hacia un
puesto de montaje del pabellon sobre la caja de un vehiculo, incluyendo la instalacién unos medios de toma de
referencias de la mano de aprehensiéon del robot con respecto al puesto de montaje del pabellén sobre la caja,
durante este montaje.

Este objetivo se alcanza, segun el invento, gracias a una instalacion de montaje de un pabellon sobre la caja de un
vehiculo automdévil, que incluye una mesa de centrado de un pabellén, un robot equipado con una mano de
aprehension que permite coger el pabellén y desplazarlo hacia un puesto de montaje del pabellén sobre la caja del
vehiculo, estando caracterizada esta instalacion por que incluye unos medios de toma de referencias de la mano de
aprehension del robot con respecto a la mesa de centrado durante el montaje del pabellén por parte de la citada
mano de aprehensién y con respecto al puesto de montaje del pabellén sobre la caja, durante este montaje.

Estos medios de toma de referencias permiten al especialista en robdtica determinar muy rapidamente una
trayectoria 6ptima para la mano de aprehension, lo que permite obtener un montaje muy preciso del pabellén sobre
la caja posicionada en el puesto de montaje del pabellon.

En una version preferida del invento, la mesa de centrado esta equipada al menos con dos pilotes que sobresalen
hacia arriba y la mano de aprehension esta equipada con al menos dos tubos que pueden encajarse en los dos
pilotes de la mesa de centrado, estando referenciados geométricamente estos dos pilotes con respecto a la caja del
vehiculo posicionada en el puesto de montaje del pabelldn.

El hecho de que los dos tubos de la mano de aprehensidon puedan encajarse en los dos pilotes de la mesa de
centrado permite definir asi perfectamente la posicion geométrica de la mano de aprehensidon con respecto a la
mesa de centrado e igualmente con respecto a la caja del vehiculo.

Preferentemente de igual manera, el puesto de montaje del pabellén esta equipado con al menos dos pilotes que
sobresalen hacia arriba, pudiendo encajarse los tubos que equipan a la mano de aprehension en los dos pilotes que
equipan al puesto de montaje del pabellon.

De esta manera, los dos tubos de la mano de aprehension pueden encajarse igualmente en los dos pilotes que
equipan el puesto de montaje del pabellén, lo que permite referenciar la mano de aprehension igualmente con
respecto a la caja situada en el puesto de montaje.

El especialista en robética puede determinar de esta manera con una gran precision la trayectoria 6ptima de la mano
de aprehension entre la mesa de centrado y el puesto de montaje del pabellén.

Segun otras particularidades ventajosas del invento:

- los dos pilotes que equipan la mesa de centrado estan fijados sobre dos soportes respectivos fijados a su vez
verticalmente al armazdn rigido de la citada mesa;
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- los dos tubos que equipan a la mano de aprehensién estan constituidos por dos mandrinados realizados en dos
soportes respectivos fijados al armazon rigido de la citada mano de aprehensién, siendo perpendicular al plano de la
mano de aprehension el eje de cada uno de estos mandrinados;

- los dos pilotes que equipan el puesto de montaje del pabellon estan fijados a dos soportes respectivos fijados a su
vez verticalmente a una estructura rigida;

- los dos pilotes y los dos soportes que equipan el puesto de montaje del pabellén son idénticos a los que equipan a
la mesa de centrado;

- los dos pilotes que equipan el puesto de montaje del pabellén estan referenciados geométricamente con respecto a
la caja del vehiculo posicionada en el puesto de montaje del pabell6n.

Otras particularidades y ventajas del invento apareceran todavia a lo largo de la descripcion que sigue a
continuacion.

En los dibujos anexos, dados a titulo de ejemplos, no limitativos:

- la figura 1 es una vista en perspectiva de la mesa de centrado del pabell6n, de una instalaciéon segun el invento,
- la figura 2 es una vista en perspectiva de la mano de aprehension de una instalacién segun el invento,

- la figura 3 es una vista en perspectiva del puesto de montaje de un pabellon, segin el invento,

- la figura 4 es una vista en alzado de la mano de aprehension de la figura 2 en posicién sobre la mesa de centrado
segun la figura 1,

- la figura 5 es una vista ampliada de dos detalles de la figura 4,

- la figura 6 es una vista en perspectiva a escala ampliada de los dos pilotes y de su soporte que equipan a la mesa
de centrado,

- la figura 7 es una vista en perspectiva a escala ampliada de los dos tubos que equipan a la mano de aprehension,

- la figura 8 es una vista en alzado que muestra la mano de aprehensidn en posicion sobre los dos pilotes que
equipan al puesto de montaje del pabelldn,

- la figura 9 es una vista en perspectiva a escala ampliada que muestra los dos pilotes encajados en los dos tubos
de la mano de aprehension,

- la figura 10 es una vista de los dos pilotes y de sus soportes que equipan a la estructura del puesto de montaje de
un pabellén.

Las figuras 1 a 10 representan en conjunto una instalacion de montaje de un pabellén sobre la caja de un vehiculo
automovil.

Esta instalacion incluye (véase la figura 1) una mesa de centrado 1 de un pabellén (no representado), una mano de
aprehension 2 (véase la figura 2) de un robot que permite coger el pabelldn y desplazarlo hacia un puesto 3 (véase
la figura 3) de montaje del pabellén sobre la caja del vehiculo.

De acuerdo con el invento, esta instalacion incluye unos medios de toma de referencias de la mano de aprehension
2 del robot con respecto a la mesa de centrado 1 durante la cogida del pabellon por parte de la mano de
aprehension 2 y con respecto al puesto 3 de montaje del pabellon de la caja, durante este montaje.

Como se muestra en las figuras 1, 4, 5y 6, la mesa de centrado 1 esta equipada con dos pilotes 4 que sobresalen
hacia arriba y la mano de aprehensién 2 esta equipada con dos tubos 5 que pueden encajarse en os dos pilotes 4 de
la mesa de centrado 1.

Estos dos pilotes 4 estan referenciados geométricamente con respecto a la caja del vehiculo posicionada en el
puesto 3 de montaje del pabellon.

Las figuras 3, 8, 9 y 10 muestran que el puesto 3 de montaje del pabellén esta equipado con dos pilotes 6 que
sobresalen hacia arriba.

Los tubos 5 que equipan a la mano de aprehension 2 pueden encajarse, como se ve en las figuras 8 y 9, en los dos
pilotes 6 que equipan el puesto 3 de montaje del pabellon.

En el ejemplo mostrado en las figuras 1, 4, 5y 6, los dos pilotes 4 que equipan a la mesa de centrado 1 estan fijados
sobre dos soportes respectivos 7 fijados a su vez verticalmente en el armazon rigido 8 de la mesa 1.
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Las figuras 2, 5 y 7 muestran que los dos tubos 5 que equipan a la mano de aprehensién 2 estan constituidos por
dos mandrinados realizados en dos soportes 9 fijados al armazén rigido 10 de la mano de aprehension 2.

El eje de cada uno de estos mandrinados es perpendicular al plano de la de la mano de aprehension 2.

Las figuras 3, 8, 9 y 10 muestran que los dos pilotes 6 que equipan al puesto de montaje 3 del pabellén estan fijados
a dos soportes respectivos 11 fijados a su vez verticalmente sobre la estructura rigida 12.

Los dos pilotes 6 y los dos soportes 11 que equipan al puesto de montaje 3 del pabellé6n son idénticos a los que
equipan a la mesa de centrado 1.

Por otra parte, los pilotes 6 que equipan al puesto 3 de montaje del pabell6n estan referenciados geométricamente
con respecto a la caja del vehiculo posicionada en el puesto 3 de montaje del pabellén, asi como los pilotes 4 que
equipan a la mesa de centrado.

Para poner en marcha el invento, se realizan las primeras trayectorias de la mano de aprehensién 2, sin que ésta
lleve un pabellén.

A estos efectos, antes de desplazar la mano de aprehension 2, se fijan sobre ella los soportes 9 que incluyen cada
uno un tubo 5, y a continuacién se instalan sobre la mesa de centrado 1 los soportes 8 equipados cada uno con un
pilote 4

Se equipa el puesto 3 de montaje de un pabellén con una estructura fija 12 sobre la que se fijan dos soportes 11
equipados cada uno con un pilote 6.

El especialista en robdtica, a continuacion, hace que la mano de aprehension 2 manejada por el robot efectie unas
trayectorias que sirvan para posicionar los tubos de centrado 5 sobre los pilotes 4 de la mesa de centrado 1 y sobre
los pilotes 6 del puesto de montaje 3.

Cuando la trayectoria de la mano de aprehension se corresponda con la deseada, los pilotes 4 y 6 y sus soportes
son quitados de la mesa de centrado 1 y del puesto 3 de montaje del pabellon.

La estructura 12 afiadida al puesto 3 de montaje se quita igualmente.
La trayectoria de la mano de aprehension 2 se efectla a continuacion con un pabelln.

La principal ventaja del invento que se acaba de describir reside en el hecho de que el especialista en robdtica
efectda “in situ” muy rapidamente las trayectorias tedricas de recogida y de montaje del pabellén con la ayuda de
sus referencias fisicas (pilotes + tubos de centrado).

Pueden volverse a encontrar en cualquier momento estas posiciones tedricas en el caso en el que hubiese que
proceder a desajustes o bien en caso de desmontaje de la mano como consecuencia de unas modificaciones.
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REIVINDICACIONES

1 Instalacion de montaje de un pabell6n sobre la caja de un vehiculo automdévil, que incluye una mesa de centrado
(1) de un pabellén, un robot equipado con una mano de aprehension (2) que permite coger el pabellén y desplazarlo
hacia un puesto (3) de montaje del pabellén sobre la caja del vehiculo, estando caracterizada esta instalacion por
gue incluye unos medios de toma de referencias de la mano de aprehensién (2) del robot con respecto a la mesa de
centrado (1) durante la recogida del pabell6n por parte de la citada mano de aprehension (2) y con respecto al
puesto (3) de montaje del pabellén sobre la caja, durante este montaje.

2. Instalacion segun la reivindicacion 1, caracterizada por que la mese de centrado (1) esta equipada con al menos
dos pilotes (4) que sobresalen hacia arriba y la mano de aprehension (2) esta equipada con al menos dos tubos (5)
que pueden encajarse en los dos pilotes (4) de la mesa de centrado (1), estando referenciados geométricamente
estos dos pilotes (4) con respecto a la caja del vehiculo posicionada en el puesto (3) de montaje del pabellén.

3. Instalaciéon segun una de las dos reivindicaciones 1 6 2, caracterizada por que el puesto (3) de montaje del
pabellén esta equipado con al menos dos pilotes (6) que sobresalen hacia arriba, pudiendo encajarse los tubos (5)
que equipan a la mano de aprehension (2) en los dos pilotes (6) que equipan al puesto (3) de montaje del pabellédn.

4. Instalacion segun la reivindicacién 2, caracterizada por que los dos pilotes (4) que equipan a la mesa de centrado
(1) estan fijados a dos soportes respectivos (8) fijados a su vez verticalmente al armazon rigido (1a) de la citada
mesa (1).

5. Instalacién segun una de las reivindicaciones 2 a 4, caracterizada por que los dos tubos (5) que equipan a la
mano de aprehension (2) estan constituidos por dos mandrinados realizados en dos soportes respectivos (9) fijados
al armazon rigido (10) de la citada mano de aprehension (2), siendo perpendicular el eje de cada uno de estos
mandrinados al plano de la mano de aprehension (2).

6. Instalacion segun una de las reivindicaciones 3 a 5, caracterizada por que los dos pilotes (6) que equipan al
puesto (3) de montaje del pabellén estén fijados a dos soportes (11) respectivos fijados a su vez verticalmente a la
estructura rigida (12).

7. Instalacién segun la reivindicacion 6, caracterizada por que los dos pilotes (6) y los dos soportes (11) que equipan
al puesto (3) de montaje del pabell6n son idénticos a los que equipan a la mesa de centrado (1).

8. Instalacion segin una de las reivindicaciones 6 6 7, caracterizada por que los dos pilotes (6) que equipan al
puesto (3) de montaje del pabellon estan referenciados geométricamente con respecto a la caja del vehiculo
posicionada en el puesto (3) de montaje del pabellon.



ES 2678 673 T3




ES 2678 673 T3

2
1.
| G 0 =i
T . G
7 -
/ y. 8 8\ |
[ T.;"‘ﬁ
1"! 1a

Fig.6 Fig.7



ES 2678 673 T3




	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

