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DESCRIPCION
Juego de pinzas de sujecion de chapas metalicas con bastidores idénticos, y pinza de dicho juego

La presente invencién concierne a cualquier tipo de pinzas destinadas a sujetar chapas metdlicas y utilizadas en
asociacion con un brazo movil, denominado robot. El citado robot puede servir para desplazar una pinza alrededor del
ensamblaje de chapas metdlicas que haya que realizar o inversamente para desplazar el ensamblaje de chapas
metdlicas delante de una pinza, a su vez fijada a un pie rigido.

De modo mas particular, esta invencion concierne a las pinzas de soldar por resistencia eléctrica, del tipo general que
comprenden un bastidor rigido, unido a un elemento portador tal como un pie rigido o robot manipulador, un
subconjunto denominado articulacion, unido al bastidor y que a su vez comprende un primer brazo, denominado fijo,
del que es solidario un primer extremo, denominado fijo, un segundo brazo, denominado movil, del que es solidario un
segundo extremo, denominado mévil, y un accionador principal o de soldadura, que se apoya sobre el citado brazo
fijo para desplazar el brazo (y el extremo) moviles con respecto al brazo (y al extremo) fijos, segun un primer grado de
libertad, en traslacién o en rotacién, a fin de cerrar y o de abrir la pinza para, respectivamente, sujetar un ensamblaje
de chapas metdlicas que haya que ensamblar entre los brazos (y los extremos) fijos y moviles (aproximados un a otro
por el accionador) o liberar el ensamblaje de chapas metalicas, separando los brazos (y los extremos) uno del otro por
el accionador.

En lo que sigue se describe el principio de una pinza de soldar desprovista de funciéon de equilibrado/destalonado tal
como la descrita en la solicitud de patente francesa N° 06 04384 depositada a nombre de la sociedad ARO.

Sin embargo, la problematica sigue siendo idéntica en el caso de cualquier tipo de pinzas que sirvan para sujetar un
ensamblaje de chapas metalicas y que integren o no un grado de libertad suplementario entre el bastidor y el brazo
fijo a fin de asegurar una operacion de equilibrado y destalonado.

En las pinzas de soldar por resistencia eléctrica del estado de la técnica, segun el trabajo que haya que realizar, son
posibles dos cinematicas para el brazo y el extremo maviles.

- el primer grado de libertad es una traslacion del brazo y del extremo méviles con respecto al brazo fijo que lleva el
extremo fijo, por un guiado lineal asegurado por el accionador de soldadura, que es un accionador lineal de cualquier
tipo conveniente conocido, hidraulico, neumatico, mecanico o eléctrico, que desplace directamente el brazo y el
extremo moviles, siendo denominada entonces la pinza en C o en J, como esta representado en la figura 1 adjunta, o

- el primer grado de libertad es una rotacion del brazo y del extremo moviles, alrededor de un eje del bastidor, con
respecto al brazo fijo que lleva el extremo fijo, siendo denominada entonces la pinza en X o en tijera, pudiendo ser
también el accionador de soldadura un accionador lineal, montado giratorio por su cuerpo sobre el bastidor (véase la
figura 2a adjunta) alrededor de un eje paralelo al eje de articulacion del brazo y del extremo moviles, o bien fijado de
modo rigido a este mismo bastidor (véase la figura 2b adjunta), permitiendo entonces una unién mecanica adecuada
con 2 gados de libertad al vastago del gato que se desplaza linealmente seguir los movimientos de basculamiento del
brazo mévil alrededor del eje de articulacion. El esfuerzo de giro del brazo y del extremo moviles es transmitido del
accionador al brazo mdvil por una palanca, de la que el brazo movil es solidario, que gira alrededor del eje de
articulacion, y sobre el cual gira el extremo del vastago del accionador, como esta representado en las figuras 2a 'y 2b
adjuntas.

En las figuras 1 a 11, las mismas referencias designan componentes idénticos o analogos en las pinzas en C y en X.

Para asegurar la soldadura eléctrica por puntos de un ensamblaje de chapas metalicas 1, las pinzas en C de estado
de la técnica segun la figura 1, como la de la invencion segun las figuras 3, 4 y 5 comprenden principalmente un
electrodo terminal fijo 2 montado en el extremo de un brazo fijo 3 solidario de un bastidor 10 soporte de un accionador
de soldadura 4, por ejemplo de tipo de gato neumatico, en el cual el piston 6 y el vastago 7 son solidarios en
desplazamiento de un brazo moévil 8, en la prolongacion del vastago 7, y cuyo extremo libre soporta un electrodo
terminal movil 9. Estos componentes constituyen un subconjunto 12, denominado articulacion unido de modo rigido a
un robot manipulador o un pie rigido, 30, denominado elemento portador.

Asimismo, en las pinzas en X del estado de la técnica segun la figura 2a, como la de la invencién segun las figuras 6,
7 y 8, el electrodo terminal fijo 2 y el brazo fijo 3 son solidarios de un bastidor 10 en el cual estda montado un eje de
giro 13 alrededor del cual gira una palanca rigida 14 que soporta el brazo mévil 8 y el electrodo terminal movil 9,
girando el accionador de soldadura 4, igualmente lineal, por su cuerpo 5 sobre el bastidor 10 alrededor de un eje 15
paralelo al eje 13, mientras que el extremo libre del vastago 7 del accionador 4 acciona la palanca 14, en la cual gira
el vastago 7 alrededor de un eje 16 igualmente paralelo al eje 13 y unido al brazo de palanca 14, de modo que manda
los giros del brazo 8 y del extremo 9 moviles por rotacion alrededor del eje 13 con respecto al brazo 3 y al extremo 2
fijos con respecto al bastidor 10 de la herramienta. Lo mismo que en la pinza en C descrita anteriormente, estos
componentes constituyen un subconjunto 12, denominado articulacién, unido de modo rigido a un robot manipulador
o pie rigido 30, denominado elemento portador.
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En variante de pinza en X segun el estado de la técnica y de acuerdo con la invencion y tales como estan representadas
respectivamente en las figuras 2b y 10, la rotacion de la palanca rigida 14 que soporta el brazo mévil 8 y el extremo
movil 9 alrededor del eje de giro 13 es mandada por un accionador de soldadura 4 igualmente lineal, fijado de modo
rigido por su cuerpo 5y los medios de fijacion 4’, tales como tornillos, al bastidor 10. Una unién mecanica 17 adecuada
con 2 grados de libertad, tal como por ejemplo un sistema de bielas 18 montado en el extremo libre del vastago 7 y en
rotacion sobre este vastago 7 por un primer eje 19 paralelo al eje 13 y por un segundo eje 16, igualmente paralelo al
eje 13, en el brazo de palanca 14, de modo que manda los giros del brazo 8 y del extremo 9 moviles por rotacion
alrededor el eje 13 con respecto al brazo 3 y al extremo 2 fijos con respecto al bastidor 10 de la herramienta, durante
los movimientos de traslacion del vastago 7 del accionador de soldadura 4. Lo mismo que para las 2 variantes de
pinzas C y X descritas anteriormente, estos componentes constituyen un subconjunto 12, denominado articulacion,
unido de modo rigido a un robot manipulador o un pie rigido 30, denominado elemento potador.

La unién mecanica entre el subconjunto articulacion 12, y el elemento portador 30, puede ser realizada:
de modo directo como en las figuras 2a 'y 2b,

o por intermedio de uno o varios componentes que constituyen un ensamblaje rigido y que forma parte o no de la
herramienta. La figura 1 representa la posibilidad de una unién por medio de al menos otro componente 20, rigido que
pertenece o no a la pinza.

Este componente 20 puede ser, por ejemplo, de modo no restrictivo, un transformador de soldadura cuando el mismo
esta integrado en la pinza, un cambiador de herramientas o incluso una casete de equilibrado tal como la descrita en
la solicitud de patente francesa N° 06 04384 depositada a nombre de la sociedad ARO.

El documento DE 198 01 652 A1 describe una pinza de sujecién de chapas metalicas de acuerdo con el preambulo 1
y utilizada en asociacion con un brazo manipulador, denominado “robot” y que comprende un bastidor rigido, unido
(indirectamente a través de un medio de equilibrado) a un elemento portador tal como un pie rigido o el citado robot,
comprendiendo un subconjunto denominado “articulacion” un primer brazo denominado “fijo”, un segundo brazo
denominado “mévil”, y un accionador principal, que se apoya sobre el citado bastidor (con la ayuda de muiiones y de
taladros) que soportan el citado brazo fijo, apto para desplazar el brazo moévil con respecto al brazo fijo, segun un
primer grado de libertad, en traslacién o rotacioén, a fin de cerrar o de abrir la pinza para, respectivamente, sujetar un
ensamblaje de chapas metdlicas entre el brazo fijo y movil o liberar el ensamblaje de chapas metdlicas, y la pinza
pertenece a un juego de pinzas que comprende pinzas con una cinematica de tipo en C y pinzas con una cinematica
de tipo X, siendo el bastidor de forma y de aspecto similares para todas las pinzas del citado juego de pinzas.

El documento WO 2007/132132 describe una pinza de sujecién chapas metalicas. Este forma parte del estado de la
técnica de acuerdo con el Articulo 54 (3) CBE. Este documento muestra el conjunto de las caracteristicas de la
reivindicacion 1, con excepcion de un segundo orificio 15'.

De acuerdo con el estado de la técnica, el disefio de las pinzas de soldar propone una gran diversidad de bastidores,
segun el subconjunto de articulacion utilizado. Sin embargo, ningun disefio permite, para un juego de pinzas que
comprenda pinzas en C y en X, la utilizacion de un bastidor de disefio similar que permita crear, segun los modelos
de tamafo o/y de cinematicas diferentes (C o X), una sinergia en el aprovisionamiento y la gestién de este componente.

Un objetivo de la invencion es remediar este inconveniente, y facilitar medios de realizar una pinza y un juego de
pinzas de sujecion chapas metalicas que convengan mejor para las diversas exigencias de la practica que las pinzas
y juegos de pinzas analogos del estado de la técnica.

A tal efecto, la invencion propone una pinza de sujecion de chapas metalicas de acuerdo con la reivindicacion 1.

Ventajosamente, el bastidor puede ser utilizado como medio de fijacién de un soporte o de cualquier otro componente
o ensamblaje de componentes mecanicos que permitan asegurar una union rigida entre el citado bastidor y el elemento
portador, tal como un brazo manipulador o pie fijo rigido.

De manera en si conocida, la pinza puede estar desprovista de funcién de equilibrado/destalonado.

Cuando la pinza es de tipo en X, en la cual la rotaciéon de una palanca rigida que soporta el brazo moévil y su extremo
movil alrededor de un eje de giro es mandada por el citado accionador principal, que es lineal, segin una primera
variante, este ultimo puede ser pivotante por su cuerpo sobre el citado bastidor alrededor de un eje paralelo al eje de
giro, mientras que el extremo libre del vastago del accionador acciona la palanca, en la cual el vastago gira alrededor
de otro eje igualmente paralelo al eje de giro y unido al brazo de palanca, de modo que manda los giros del brazo y
del extremo moviles por rotacion alrededor del eje de giro con respecto al brazo y al extremo fijos con respecto al
bastidor de la pinza en X.

De acuerdo con una segunda variante de esta pinza en X, el accionador principal lineal esta fijado de modo rigido por
su cuerpo y medios de fijacion, tales como tornillos, al bastidor, siendo una unidon mecanica con 2 grados de libertad,
tal como un sistema de bielas montado en rotacion en el extremo libre del vastago por un primer eje paralelo al eje de
giro, y en el brazo de palanca por un segundo eje igualmente paralelo al eje de giro, apta para mandar los giros del
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brazo y del extremo moviles por rotacion alrededor del eje de giro con respecto al brazo y al extremo fijos con respecto
al bastidor de la pinza durante los movimientos de traslacion del vastago del accionador principal.

Ademas, en el caso de una pinza en X, al menos uno de los ejes de rotacion (de la palanca rigida y del accionador en
el bastidor) puede estar fijado al bastidor por uno solo de sus extremos segun un montaje en voladizo.

Sea la pinza en C o en X, el bastidor puede estar constituido por un ensamblaje rigido de piezas, o, en variante, puede
ser monobloque.

En las pinzas de los dos tipos de cinematica en Cy en X, el bastidor puede ser utilizado para el posicionamiento y la
fijaciéon de los componentes del subconjunto articulacién, del que el propio bastidor puede formar parte en el caso de
una pinza sin funcion de equilibrado/destalonado.

Ademas, el bastidor puede ser utilizado para el posicionamiento y la fijacién de otros componentes de la pinza que no
formen parte del subconjunto articulacion.

En efecto, en este caso, la pinza puede ser una pinza modular, con una pluralidad de otros componentes y/o
subconjuntos que el bastidor y que son comunes en las diferentes pinzas del citado juego.

Puede tratarse ventajosamente de pinzas de soldar por resistencia, en cuyo caso los extremos respectivamente de
los brazos fijo y moévil son electrodos de soldadura, estando integrado entonces un transformador de soldadura
preferentemente en la pinza e igualmente fijado al bastidor.

La invencion tiene igualmente por objeto un juego de pinzas de sujecion de chapas metalicas que se caracteriza por
el hecho de que el mismo comprende una pluralidad de pinzas tales como la definida anteriormente, en el cual al
menos una pinza es de tipo en C y al menos otra de tipo en X, teniendo todas las pinzas del juego bastidores de forma
y de aspecto similares y preferentemente idénticos.

La invencion se refiere de modo mas particular a un juego de pinzas en X y en C tales como las presentadas
anteriormente, cuyo bastidor es de disefio similar y estructura similar entre varios modelos de pinzas diferentes por su
forma, su aspecto, su tamario, su capacidad en esfuerzo de sujecion, y/o la cinematica del brazo maévil (pinza de tipo
C o X), de modo que sea posible un sinergia en el aprovisionamiento y la gestion de los bastidores.

La invencion concierne de modo mas particular a un disefio en el cual el bastidor es comin (misma referencia de
componente) para cualquier juego de pinzas de soldar por resistencia que comprenda tanto pinzas con una cinematica
de tipo X como de tipo C.

Las ventajas de una construccion que utilice un bastidor similar e incluso, preferentemente, idéntico, son numerosas.
Asi, de modo no limitativo, dicha construccion permite importantes sinergias y simplificaciones en el aprovisionamiento,
la gestion y el almacenamiento de los componentes de un juego de pinzas. Ademas, la invencion favorece la utilizacion
de numerosos componentes comunes entre los diferentes tamafios de pinzas y permite una gran modularidad de las
pinzas.

Igualmente, esta configuracion permite facilmente, en todo o parte en el juego de pinzas considerado, operaciones de
montaje, puestos y herramientas de ensamblaje comunes, y esto de modo mas particular independientemente de la
cinematica de la pinza (en C o en X).

Otras ventajas y caracteristicas de la invencion se pondran de manifiesto en la descripcion dada a continuacion, de
modo no limitativo, de ejemplos de realizacion descritos refiriéndose a los dibujos anejos, en los cuales:

- la figura 1 es una vista esquematica en alzado lateral de una pinza en C del estado de la técnica, ya descrita
anteriormente,

- las figuras 2a 'y 2b son vistas analogas a la figura 1 de dos variantes de pinzas en X del estado de la técnica, descritas
anteriormente,

- las figuras 3 a 11 son vistas que representan ejemplos de pinzas de acuerdo con la invencion, en las cuales:

- las figuras 3, 4 y 5 son vistas esquematicas parciales, respectivamente en alzado lateral, en planta y de frente de
una pinza en C de un juego de pinzas de acuerdo con la invencion,

- las figuras 6, 7 y 8 son vistas esquematicas parciales respectivamente analogas a las figuras 3, 4 y 5 de una pinza
en X, sobre la base de un bastidor similar, e idealmente idéntico, al de la pinza en C de las figuras 3, 4 y 5y que
pertenece al mismo juego de pinzas, y

- las figuras 9, 10 y 11 son vistas en perspectiva que representan un ejemplo de pinzas de cinematicas diferentes en
C y en X respectivamente en las figuras 9 y 10, las cuales, de acuerdo con la invencion, utilizan un bastidor y un
subconjunto de piezas segun la figura 11, que son idénticas y comunes en las pinzas de un mismo juego.
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La figura 3 representa, en vista de costado, una pinza en C con, para asegurar la soldadura eléctrica por puntos de un
ensamblaje de chapas metalicas 1, un electrodo terminal fijo 2 montado en el extremo de un brazo fijo 3 que, por
intermedio de un soporte con ajuste a presion 11, esta unido rigidamente a un bastidor 10, realizado en forma de un
flanco lateral que soporta, en voladizo por encima del soporte 11, el cuerpo 5 del accionador de soldadura 4, cuyo
vastago 7 es solidario en desplazamiento de un brazo mévil 8, en la prolongacioén del citado vastago 7, y del que un
extremo libre soporta un electrodo terminal mévil 9, de modo que el bastidor 10 absorbe los esfuerzos de sujecion o
de soldadura de la pinza. Estos componentes constituyen un subconjunto 12, denominado articulacién, unido de modo
rigido a un elemento potador 30 representado en la figura 5.

La figura 4 representa la misma pinza en C que la figura 3 pero en vista desde arriba, que hace aparecer bien el
soporte, en voladizo, sobre una misma cara del bastidor 10, del cuerpo 5 del accionador 4 y de un transformador de
soldadura 20, debajo del accionador 4 y detras del soporte 11.

La figura 5 representa la misma pinza en C que las figuras 3 y 4, percibida en vista de frente, con, en este figura, €l
subconjunto articulacion 12, unido de modo rigido al elemento portador 30, por intermedio de un soporte en escuadra
21, fijado lateralmente al bastidor 10, en la cara opuesta a la que soporta el soporte 11, el transformador de soldadura
20 y el accionador 4.

Estas figuras 3, 4 y 5 representan igualmente dos orificios o perforaciones 13’ y 15’ dispuestos en el bastidor 10,
respectivamente entre los medios de fijacion del soporte 11 y del cuerpo 5 de accionador 4 al bastidor 10 y en una
prolongacioén 10’, superior y trasera del bastidor 10, y que son necesarios para la utilizacion de este mismo bastidor
10 con la o las pinzas en X del mismo juego de pinzas, como se describe a continuacion refiriéndose a las figuras 6,
7y8.

La figura 6 representa, en vista de costado, una pinza en X con, en este ejemplo, el electrodo terminal fijo 2 y el brazo
fijo 3 que, por intermedio de un soporte con ajuste a presion 11, estan unidos al bastidor 10 (el mismo que el de la
pinza de las figuras 3, 4 y 5) en el cual esta montado un eje de giro 13 (alojado en el orificio 13’) alrededor del cual
gira una palanca rigida 14 que soporta el brazo movil 8 y el electrodo terminal movil 9, girando el accionador de
soldadura 4, igualmente lineal, por su cuerpo 5 en el bastidor 10 alrededor de un eje 15, alojado en el orificio 15’ de la
prolongacioén 10’ y paralelo al eje 13, mientras que el extremo libre del vastago 7 del accionador 4 acciona la palanca
14, en la cual el vastago 7 gira alrededor de un eje 16 igualmente paralelo al eje 13, de modo que manda los giros del
brazo 8 y del electrodo terminal 9 méviles por rotacion de la palanca 14 alrededor del eje 13, con respecto al brazo 3
y al electrodo terminal 2 fijos con respecto al bastidor 10 que absorbe los esfuerzos de soldadura, y fijado al elemento
portador 30 (pie fijo o robot manipulador).

Las figuras 7 y 8 representan la misma pinza en X que la figura 6, percibida respectivamente en vista desde arriba 'y
en vista de frente, con, en la figura 8, el subconjunto articulacion 12 unido de modo rigido al elemento portador 30 por
intermedio de un soporte en escuadra rigido 21, fijado lateralmente a una cara del bastidor 10 que es opuesta a la
cara en la cual el soporte 11, el transformador de soldadura 20 y el accionador 4 estan montados en voladizo. A tal
efecto, estos ejes 13 y 15 de giro de la palanca 14 y del cuerpo 5 de accionador 4 en el bastidor 10 de la pinza en X
pueden estar montados en voladizo en el bastidor 10, tal como esta representado en las figuras 7 y 8 (mantenimiento
de los ejes 13 y 15 en el bastidor 10 por uno solo de sus extremos). En variante, estos ejes 13 y 15 pueden estar
montados por sus dos extremos con un bastidor en forma de U, igualmente utilizable para el montaje del subconjunto
articulacion 12 de la pinza en C de las figuras 3, 4 y 5, en otro juego de pinzas de acuerdo con la invencion.

El hecho de que el bastidor 10 sea comun para las pinzas en C y en X de las figuras 3, 4, 5y 6, 7, 8 es especialmente
visible por la presencia, en el bastidor 10 de la pinza en C de la figura 3, de los orificios 13’ y 15’ que permiten la
colocacion, en la pinza en X de las figuras 6, 7 y 8, de los ejes de rotacion 13 y 15 necesarios en el caso de la
cinematica de pinza en X presentada.

Las figuras 9, 10 y 11 representan otro ejemplo de disefio modular de pinzas de soldar por resistencia que permite,
sobre la base de un bastidor idéntico comun o similar (véase la figura 11) encontrar numerosos componentes comunes
entre dos cinematicas de pinzas diferentes (pinza en X en la figura 10 y pinza en C en la figura 9).

La figura 9 representa en vista isométrica una pinza de soldar en C con un electrodo terminal fijo 2 montado en el
extremo de un brazo fijo 3 que, por intermedio de un soporte con ajuste a presién 11, esta unido rigidamente a un
bastidor 10 en forma de un flanco lateral, con un accionador de soldadura 4 igualmente unido rigidamente al bastidor
10 por los medios de fijacién 4’, tales como tornillos, y en la cual el vastago 7 es solidario en desplazamiento de un
brazo mavil 8, en la prolongacion del citado vastago, y cuyo extremo libre soporta un electrodo mévil 9. Estos
componentes constituyen un subconjunto 12, denominado articulacion, unido de modo rigido a un elemento portador
30 como esta representado en la figura 5. Como el soporte 11 y el accionador 4, un transformador de soldadura 20
esta atornillado o fijado con pernos en voladizo a una cara lateral del flanco que constituye el bastidor 10, que absorbe
los esfuerzos de sujecion o soldadura de la pinza.

La figura 10 representa en vista isométrica una pinza de soldadura en X, con, en este ejemplo, un electrodo de
soldadura en el extremo fijo 2 del brazo fijo 3 que, por intermedio del mismo soporte con ajuste a presion 11, esta
unido rigidamente al mismo bastidor 10 que en el caso de la figura 9. En este mismo bastidor 10 esta montado un eje
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de giro 13 (alojado en el orificio 13’ que atraviesa el bastidor 10 — véase la figura 9) alrededor del cual gira una palanca
rigida 14 que soporta el brazo mévil 8 y el electrodo terminal moévil 9, estando el accionador de soldadura 4, igualmente
lineal, fijado de modo rigido por su cuerpo 5 y los medios de fijacion 4’, tales como tornillos, a una cara lateral del
bastidor 10. Una unién mecanica 17 adecuada, con 2 grados de libertad, tal como, por ejemplo, un sistema de bielas
como se describid en relacion con la figura 2b esta montado en rotacién en un primer eje 19, paralelo al eje 13, en el
extremo libre del vastago 7 del accionador 4, y en el brazo de palanca 14 por un segundo eje 16, igualmente paralelo
al eje 13, de modo que se manden los giros del brazo 8 y del electrodo terminal 9 mdviles por rotacién de la palanca
14 alrededor del eje 13, con respecto al brazo 3 y al electrodo terminal 2 fijos con respecto al bastidor 10 de la
herramienta, durante los movimientos de traslacion del vastago 7 del accionador de soldadura 4.

En las figuras 9 y 10, las pinzas pueden estar fijadas a un elemento portador por intermedio del bastidor 10, o del
transformador de soldadura 20.

La figura 11 es una vista isométrica que representa un bastidor 10 comun, y que ilustra, sobre la base de este bastidor,
la modularidad, las simplificaciones y las sinergias posibles concernientes a otras numerosas piezas comunes o
subconjuntos comunes 40 entre los modelos de pinzas de cinematicas diferentes (pinzas en C y en X de las figuras 9
y 10) de un mismo juego de pinzas.

Asi, ademas del transformador de soldadura 20, se encuentran, como piezas comunes, el soporte de ajuste con
presién 11 del brazo fijo (no representado), asi como otras piezas tales como conductores 41, conectados al
transformador 20 y que aseguran la continuidad eléctrica entre los bornes del secundario del citado transformador y
los electrodos de soldadura 2 y 9, como se describe en la solicitud de patente francesa N° 06 02073 a nombre de la
sociedad ARO.

Asimismo, siendo el bastidor 10 comun, es mas facil normalizar los soportes 21, u otros componentes mecanicos que
pueden intervenir en la union entre la herramienta y su elemento portador 30.
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REIVINDICACIONES

1. Pinza de sujecion de chapas metalicas, y utilizada en asociacién con un brazo manipulador, denominado “robot” y
que comprende:

- un bastidor (10) rigido, unido a un elemento portador (30),

- un subconjunto denominado articulacién (12), que comprende:
- un primer brazo (3), denominado fijo,
- un segundo brazo (8), denominado movil, y

- un accionador principal (4), que se apoya sobre el citado bastidor (10) que soporta el citado brazo fijo (3), y apto
para desplazar el brazo movil (8) con respecto al brazo fijo (3), segun un primer grado de libertad, en traslacion o
rotacion, a fin de cerrar o de abrir la pinza para, respectivamente, sujetar un ensamblaje de chapas metalicas (1)
entre el brazo fijo (3) y movil (8) o liberar el ensamblaje de chapas metalicas (1),

perteneciendo la pinza a un juego de pinzas que comprende pinzas con una cinematica de tipo en C y pinzas con una
cinematica de tipo en X, y el bastidor (10) es idéntico para todas las pinzas del citado juego de pinzas, caracterizada
por que en el bastidor (10) esta dispuesto un orificio (13’), adaptado para que un eje (13) se aloje en el citado orificio
(13’) alrededor del cual puede girar una palanca rigida (14) que soporta el brazo (8) mévil, por que el citado bastidor
(10) se presenta en forma de un flanco lateral, los componentes que forman el subconjunto (12) de articulacién estan
montados en una misma cara lateral del bastidor, estando la cara opuesta del bastidor adaptada para la fijacion al
elemento portador (30), y por que en el bastidor (10) esta dispuesto un segundo orificio (15’), adaptado para que un
segundo eje (15) se aloje en el citado segundo orificio (15’) alrededor del cual puede girar el accionador principal (4).

2. Pinza de sujecion de chapas metalicas de acuerdo con la reivindicaciéon 1 caracterizada por el hecho de que el
bastidor (10) es utilizado como medio de fijacién de un soporte (21) o de cualquier otro componente o ensamblaje de
componentes (20) mecanico que permita asegurar una union rigida entre el citado bastidor (10) y el elemento portador
(30).

3. Pinza de sujecion de chapas metalicas de acuerdo con la reivindicacion 1 caracterizada por el hecho de que la pinza
esta desprovista de funciones de equilibrado destalonado.

4. Pinza de sujecion de chapas metalicas de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizada
por el hecho de que la pinza es de tipo en X, en la cual la rotaciéon de una palanca rigida (14) que soporta el brazo
movil (8) y su extremo mavil (9) alrededor de un eje de giro (13) es mandada por el citado accionador principal (4),
que es lineal, que gira por su cuerpo (5) sobre el bastidor (10) alrededor de un eje (15) paralelo al eje de giro (13),
mientras que el extremo libre del vastago (7) del accionador (4) acciona la palanca (14), en la cual el vastago (7) gira
alrededor de otro eje (16) igualmente paralelo al eje de giro (13) y unido al brazo de palanca (14), de modo que manda
los giros del brazo (8) y del extremo (9) moviles por rotacion alrededor del eje de giro (13) con respecto al brazo (3) y
al extremo (2) fijos con respecto al bastidor (10) de la pinza en X.

5. Pinza de sujecion de chapas metalicas de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 3, caracterizada
por el hecho de que la pinza es de tipo en X, en la cual la rotacion de la palanca rigida (14) que soporta el brazo mévil
(8) y su extremo movil (9) alrededor del eje de giro (13) es mandada por el citado accionador principal (4), que es
lineal, fijado de modo rigido por su cuerpo (5) y medios de fijacion (4’), al bastidor (10), siendo una unién mecanica
(17) con 2 grados de libertad, tal como un sistema de bielas (18) montado en rotacion en el extremo libre del vastago
(7) por un primer eje (19) paralelo al eje de giro (13) y en el brazo de palanca (14) por un segundo eje (16) igualmente
paralelo al eje de giro (13), apta para mandar los giros del brazo (8) y del extremo (9) méviles por rotacion alrededor
del eje de giro (13) con respecto al brazo (3) y al extremo (2) fijos con respecto al bastidor (10) de la pinza durante los
movimientos de traslacion del vastago (7) del accionador principal (4).

6. Pinza de sujecion de chapas metalicas de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 4 y 5, caracterizada
por el hecho de que al menos uno de los ejes de rotacion (13, 15) de la pinza en X esta fijado al bastidor (10) por uno
solo de sus extremos segun un montaje en voladizo.

7. Pinza de sujecion de chapas metalicas de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizada
por el hecho de que el bastidor (10) esta constituido por un ensamblaje rigido de piezas.

8. Pinza de sujecion de chapas metdlicas de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 6, caracterizada
por el hecho de que el bastidor (10) es monaobloque.

9. Pinza de sujecion de chapas metdlicas de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 8, caracterizada
por el hecho de que el bastidor (10) es utilizado para el posicionamiento y la fijacion de los componentes del
subconjunto articulacion (12), cuyo bastidor puede a su vez formar parte en el caso de una pinza sin funcién de
equilibrado/destalonado.
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10. Pinza de sujecion de chapas metalicas de acuerdo con la reivindicacion 1 caracterizada por el hecho de que el
bastidor (10) es utilizado para el posicionamiento y la fijacion de otros componentes de la pinza que no forman parte
del subconjunto articulacion (12).

11. Pinza de sujecion de chapas metalicas de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 10, caracterizada
por el hecho de que se trata de una pinza modular, con una pluralidad de componentes y/o subconjunto (40) distintos
que el bastidor (10) y que son comunes en las diferentes pinzas del citado juego.

12. Pinza de sujecion de chapas metalicas de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 11, caracterizada
por el hecho de que se trata de una pinza de soldar por resistencia, y los extremos respectivamente de los brazos fijo
(3) y movil (8) son electrodos de soldadura (2, 9), estando un transformador de soldadura (20) preferentemente
integrado en la pinza y fijado al bastidor (10).

13. Juego de pinzas de sujecion de chapas metalicas, caracterizado por el hecho de que el mismo comprende una
pluralidad de pinzas de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 a 12, en el que al menos una pinza es
de tipo en C y al menos otra de tipo en X, teniendo todas las pinzas del juego bastidores (10) idénticos.
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