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DESCRIPCION
Pasador de cizallamiento para calibracion de robots
CAMPO TECNICO
La presente invencién esta relacionada con herramientas de calibracién para calibrar un robot industrial.
ANTECEDENTES DE LA TECNICA

De manera convencional, existe constancia del montaje de un pasador de calibracion en un soporte del pasador de
calibracion en un robot industrial durante la calibracion del robot. Un pasador de calibracion tipico es un pasador de
acero cilindrico. El documento JP2010089213 expone un pasador de calibracion cilindrico.

Durante la calibracion un pasador de calibracién se pone en contacto con una contraparte moviendo el robot. Los
pasadores de calibracion convencionales tienen el inconveniente de que si se utiliza una fuerza o velocidad excesiva
a la hora de mover el robot cuando el pasador de calibracién entra en contacto con su contraparte, se puede dafar
el robot. El documento JP HO5 57649 expone la utilizacion de un pasador de cizallamiento en una herramienta
robdtica que comprende un cuerpo alargado con una zona de debilitamiento que define una ubicacién de rotura en
caso de sobrecarga.

COMPENDIO DE LA INVENCION
Un objeto de la invencion es proporcionar un pasador de calibracion mejorado.
Estos objetos se logran mediante el dispositivo de acuerdo con la reivindicacion adjunta 1.

La invencion se basa en la consideracion de que la fuerza maxima que puede ejercer un pasador de calibracion
sobre un robot durante la calibracién se puede limitar facilmente proporcionando al pasador de calibracion una zona
de debilitamiento adecuada.

De acuerdo con un primer aspecto de la invencién se proporciona un pasador de cizallamiento para calibrar un robot
industrial. El pasador de cizallamiento comprende un cuerpo alargado que comprende una zona de debilitamiento
que define una ubicacion de rotura en caso de sobrecarga. El pasador de cizallamiento se configura de modo que se
monte en un soporte de pasador de cizallamiento en el robot.

De acuerdo con una realizacion de la invencion, la zona de debilitamiento comprende una parte que se estrecha que
tiene una dimension mas estrecha en comparacién con una forma general del cuerpo.

De acuerdo con la invencién, la ubicaciéon de rotura esta cubierta con una proteccién que impide la fragmentacion
cuando se rompe el pasador de cizallamiento.

De acuerdo con una realizacion de la invencion, el cuerpo tiene una parte de contacto cilindrica que durante la
utilizacién se configura de modo que entre en contacto con una contraparte.

De acuerdo con una realizacion de la invencion, el cuerpo tiene una parte de montaje cilindrica que se configura de
modo que se inserte en el soporte del pasador de calibracién.

De acuerdo con una realizacién de la invencion, la parte de montaje comprende ademas una acanaladura en su
superficie exterior y un resorte en la acanaladura para mantener el pasador de cizallamiento en su sitio dentro del
soporte del pasador de calibracion.

De acuerdo con una realizacion de la invencién, el cuerpo se fabrica con acero templado.

De acuerdo con una realizacién de la invencién, el pasador de cizallamiento comprende ademas un nudcleo dentro
del cuerpo, siendo el material del niicleo mas ductil que el material de cuerpo.

De acuerdo con una realizacion de la invencion, el ndcleo comprende un collarin a cada lado de la zona de
debilitamiento en una direccion longitudinal del pasador de cizallamiento.

De acuerdo con una realizacién de la invencidn, la zona de debilitamiento estd dimensionada de modo que se rompa
para proteger el robot.

De acuerdo con un segundo aspecto de la invencion, se proporciona un robot industrial que comprende un pasador
de cizallamiento de acuerdo con cualquiera de las realizaciones expuestas anteriormente en la presente.

DESCRIPCION BREVE DE LOS DIBUJOS
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La invencion se explicara con mayor detalle haciendo referencia a los dibujos anexos, donde
la figura 1 muestra un robot industrial con un soporte del pasador de calibracion, y

la figura 2 muestra una realizacion de la invencion

DESCRIPCION DE LAS REALIZACIONES PREFERIDAS

Haciendo referencia a la figura 1, un robot industrial 10 comprende un soporte del pasador de calibracién 20 en
forma de un buje en un antebrazo 30. En la figura 1, el buje esta protegido con un obturador 35. Un bastidor del
robot 40 comprende una contraparte 50 que en la figura 1 esta protegida con un tapén 60. El antebrazo 30 se puede
hacer que rote con relacion al bastidor del robot 40 en torno a un eje 70. Durante la utilizaciéon normal del robot 10, el
soporte del pasador de calibracion 20 puede pasar libremente por la contraparte 50, cuando se hace rotar el
antebrazo 30 en torno al eje 70. Con el fin de llevar a cabo la calibracion del robot 10, se retiran el obturador 35 y el
tapdn 60, y se inserta un pasador de calibracién (no se muestra) en el buje. En consecuencia, el soporte del pasador
de calibracién 20 ya no puede pasar por la contraparte 50, sino que el pasador de calibracién choca contra esta,
cuando se hace rotar el antebrazo 30 en torno al eje 70. Durante la calibracién, el pasador de calibracién se pone en
contacto con la contraparte 50.

Haciendo referencia a la figura 2, un pasador de cizallamiento 80 de acuerdo con la invencién comprende un cuerpo
90 con unas partes cilindricas 110, 120 y una parte que se estrecha 100. En un extremo distal, el cuerpo 90 tiene
una parte cilindrica de contacto 110 que durante la utilizaciéon se configura de modo que entre en contacto con una
contraparte 50 de acuerdo con la figura 1. En el extremo distal opuesto, el cuerpo 90 tiene una parte cilindrica de
montaje 120, que se configura de modo que se inserte en un soporte del pasador de calibracion 20 de acuerdo con
la figura 1. El cuerpo 90 se fabrica con acero templado. Las partes cilindricas 110, 120 tienen un diametro de 10 mm,
mientras que la parte que se estrecha 100 tiene un didmetro minimo de 6 mm. De ese modo, la parte que se
estrecha 100 forma una zona de debilitamiento que define una ubicacién de rotura en caso de sobrecarga del
pasador de cizallamiento 80. La parte que se estrecha 100 esta cubierta con un revestimiento de goma 130. El
cuerpo 90 comprende ademas una acanaladura 140 en la parte de montaje 120, y un agujero pasante 150 en una
direccion longitudinal. Se monta un anillo de acero cargado por resorte 160 en la acanaladura 140 y dentro del
agujero pasante 150 hay un ndcleo 170 en forma de un tubo de latdn que se fija al cuerpo 90 por medio de un
collarin 180 en cada extremo.

Durante la utilizacién, el pasador de cizallamiento 80 se monta, p. €j., en el soporte del pasador de calibracion 20 de
la figura 1 insertandolo en el buje, de modo que el anillo de acero 160 esté dentro del buje. El anillo de acero 160
presione contra las paredes interiores del buje y mantener el pasador de cizallamiento 80 en su sitio. La parte que se
estrecha 100 y la parte de contacto 110 estan fuera del buje, y la parte de contacto 110 entra en contacto con la
contraparte 50 en el bastidor de robot 40. Si la fuerza ejercida sobre la parte de contacto 110 supera un limite de
rotura, el cuerpo 90 se rompe en una ubicacion de rotura en la parte que se estrecha 100. El revestimiento de goma
130 funciona como una proteccion que impide la fragmentacion del material del cuerpo cuando este se rompe. El
nucleo 170 mantiene juntas las partes del cuerpo en lados opuestos de la ubicacion de rotura, incluso después de la
rotura, absorbiendo energia e impidiendo de ese modo que la parte de contacto 110 salga lanzada de una manera
potencialmente peligrosa. En dltima instancia, el nicleo 170 también se rompera si la contraparte 50 desplaza la
parte de contacto 110 lo suficiente.

La parte que se estrecha 100 esta dimensionada de modo que se rompa con una fuerza de rotura que sea lo
suficientemente baja como para provocar dafo alguno al robot 10. Por consiguiente, la parte que se estrecha 100 se
rompe para proteger el robot 10 de dafos en una situacion donde se utiliza una fuerza o velocidad excesiva a la
hora de mover el robot 10, cuando el pasador de cizallamiento 80 entra en contacto con la contraparte 50.

La invencion no esta limitada a las realizaciones mostradas anteriormente, sino que el experto en la técnica puede
modificarlas en una pluralidad de formas dentro del alcance de la invencién, tal como se define mediante las
reivindicaciones. Por tanto, la invencion se puede aplicar, por ejemplo, en cualquier eje de un robot 10.
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REIVINDICACIONES

1. Un pasador de cizallamiento (80) para calibrar un robot industrial (10) y configurado de modo que se monte en
un soporte del pasador de calibracién (20) en el robot (10), comprendiendo el pasador de cizallamiento (80):

un cuerpo alargado (90) que comprende una zona de debilitamiento que define una ubicacion de rotura en caso de
sobrecarga,

caracterizado por que la ubicacion de rotura esta cubierta con una proteccién que impide la fragmentacién cuando
se rompe el pasador de cizallamiento (80).

2. Un pasador de cizallamiento (80) de acuerdo con la reivindicacion 1, donde la zona de debilitamiento comprende
una parte que se estrecha (100) que tiene una dimensién méas estrecha en comparacién con una forma general del
cuerpo (90).

3. Un pasador de cizallamiento (80) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores, donde el cuerpo
(90) tiene una parte de contacto (110) que durante la utilizaciéon se configura de modo que entre en contacto con una
contraparte (50).

4. Un pasador de cizallamiento (80) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores, donde el cuerpo
(90) tiene una parte cilindrica de montaje (120) que se configura de modo que se inserte en el soporte del pasador
de calibracion (20).

5. Un pasador de cizallamiento (80) de acuerdo con la reivindicacion 4, donde la parte de montaje (120) comprende
ademas una acanaladura (140) en su superficie exterior, y un resorte en la acanaladura (140) para mantener el
pasador de cizallamiento (80) en su sitio dentro del soporte del pasador de calibracién (20).

6. Un pasador de cizallamiento (80) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores, donde el cuerpo
(90) se fabrica con acero templado.

7. Un pasador de cizallamiento (80) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores, donde el pasador
de cizallamiento (80) comprende ademas un nucleo (170) dentro del cuerpo (90), siendo el material del nacleo mas
ductil que el material del cuerpo.

8. Un pasador de cizallamiento (80) de acuerdo con la reivindicacién 7, donde el nucleo (170) comprende un
collarin (180) a cada lado de la zona de debilitamiento, en una direccion longitudinal del pasador de cizallamiento
(80).

9. Un pasador de cizallamiento (80) de acuerdo con cualquiera de las reivindicaciones anteriores, donde la zona de
debilitamiento esta dimensionada de modo que se rompa para proteger el robot (10).

10. Un robot industrial (10) que comprende un pasador de cizallamiento (80) de acuerdo con cualquiera de las
reivindicaciones anteriores.



ES 2799 889 T3




	Primera Página
	Descripción
	Reivindicaciones
	Dibujos

