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DESCRIGAO

“DISPOSITIVO PARA O ASSENTAMENTO AUTOMATIZADO DE
PERNOS DE FIXAGCAO SOBRE SUPERFICIES DE SUPORTE”

[0001] A presente invengdo refere-se a um dispositivo para o as-
sentamento automatizado de pernos de fixag¢do sobre superficies
de suporte, estando os pernos de fixagdo providos de colares em
forma de prato, que sdo revestidos na sua face de baixo de uma
substancia adesiva termofusivel e seca, que pode ser reactivada

pela incidéncia de calor.

[0002] Pela patente DE—A—44 02 550 ficou j& a ser conhecido um
dispositivo para o assentamento de pernos de fixagdo deste tipo,
dispositivo esse no qual as hastes dos pernos s&o agarradas por
uma pinca de preensdo que pode ser levada a posigdo de jungédo
prevista por um brago de robd. Esta patente nada permite conclu-
ir sobre a maneira como os pernos de fixacdo sdo levados até
junto da pinga de preensdo, agarrados pela mesma e assentes na

superficie de fixagdao.

[0003] Pela patente DE-A-22 30 412 ficou a ser conhecido um dis-
positivo para o assentamento automatizado de elementos de fixa-
cdo, que se refere a montagem por acgdo de calor e de pressdo de
elementos de fixagdo constituidos por pegas feitas de matéria
sintética termopldstica. De acordo com esta patente, efectua-se
designadamente o aquecimento & temperatura de fusdo de buchas
metdlicas roscadas, por meio de um contra-apoio que pode ser
aquecido, buchas essas que seguidamente sdo metidas a pressdo,

por meio de um espigdo, na pega a processar.

[0004] O dispositivo é constituido por uma caixa alongada, com
um dispositivo de recepgdo pard das buchas roscadas e um canal de
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alimentacdo que se encontra ligado, pela sua extremidade que se
projecta para fora da caixa, a um tubo flexivel de alimentacéo,
tubo esse através do gqual as buchas roscadas s&o impelidas por

accdo de ar comprimido até ao dispositivo de recepcgéo.

[0005] Para o aquecimento da bucha roscada utiliza-se uma radia-
cdo concentrada de raios infravermelhos, que em conjunto com re-
flectores faz com que toda a bucha roscada  seja aquecida num
tempo relativamente curto até a temperatura que permite inseri-
la & pressdo para dentro do material. Este dispositivo ndo se
presta a fixagado por colagem de pernos de fixacdo revestidos de
uma substancia adesiva, devido ao facto de o dispositivo de re-
cepcdo ndo estar equipado de modo a poder segurar e aquecer lo-

calmente a camada de substancia adesiva.

[0006] Pela patente US 4 478 669 ficou a ser conhecido além dis-
so um dispositivo para o assentamento e a colagem de pernos de
fixacdo sobre superficies de suporte, em que oOs pernos de fixa-
cdo estdo providos de colares em forma de prato, revestidos na
sua face de baixo de uma substadncia adesiva termofusivel e seca,
que pode ser reactivada pela incidéncia de calor. Se bem que o
aquecimento se efectue numa cabeca de posicionamento dotada de
uma bobina de inducdo, falta aqui no entanto a alimentagao auto-
matizada dos pernos de fixagdo, que constitui um dos pressupos-

tos da presente invengado.

[0007] Em vez disso esses pernos sdo colocados individualmente
pela parte de baixo numa cavidade da cabeca de posicionamento,
sendo entdo mantidos em posicdo nesta cavidade pela aspiracdo de
ar, até que a substdncia adesiva termofusivel, apdés a ligagdo da
corrente eléctrica de inducdo, tenha fundido ao ponto de o perno
de fixacdo poder ser comprimido de encontro a placa de suporte e
ligado por fusdo apds o abaixamento da cabega de posicionamento

na direccg¢do da placa de suporte.
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[0008] O objectivo da presente inven¢do & o de criar um disposi-
tivo para o assentamento e a colagem automatizados de pernos de
fixacdo revestidos de uma substancia adesiva termofusivel (per-
nos colaveis) do tipo atrads referido, dispositivo com o qual os
pernos colaveis trazidos através de um canal de alimentagdo por
accdo do ar comprimido sdo colados sobre as superficies de su-
porte nos pontos de jungdo previstos, e isto de maneira segura e

durédvel, bem como no mais curto intervalo de tempo.

[0009] De acordo com a invengdo, este objectivo -atinge-se no
dispositivo atrés descrito'pela utilizacdo de uma caixa alonga-
da, que comporta uma estagdo de recepgdo de pernos e um canal de
alimentacdo de pernos, cuja extremidade que se projecta para
fora da caixa pode ser ligada a um tubo flexivel de alimentagado,
através do qual os pernos de fixacdo podem ser transportados por
ar comprimido para dentro da caixa e, passando pelo canal de
alimentacdo de pernos, impelidos até a estagdo de recepgao, pelo
facto de na extremidade do canal de alimentag¢d&o se encontrar
disposto um cilindro (= indutor) provido de uma bobina de indu-
cdo, no qual o perno de fixacdo pode ser introduzido com o colar
em forma de prato virado para a frente, prevendo-se acima do in-
dutor meios que permitem comprimir o perno de fixagdo que se en-

contra dentro do indutor de encontro a posigdo de jungdo na su-

perficie de suporte.

[0010] Prevendo maxilas de aperto em ambas as posigdes finais do
prato giratério e planos inclinados de entrada de acordo com a
reivindicagdo 6, consegue-se dque O perno entré com o prato vira-
do para a frente para a posigdo de recepgao, sendo entdo segura-
do de maneira segura até atingir a posigdo de retoma, sem que se
torne necessario actuar adicionalmente as maxilas de aperto. A
abertura das maxilas de aperto efectua-se unicamente pela intro-
ducdo do prato, por acgdo do plano inclinado de entrada e contra

a forga exercida pelas molas.
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[0011] Por indutor entende-se aqui um corpo de forma cilindrica,
caso necessario provido de um aro de colar na sua extremidade
inferior, corpo esse cujo didmetro interior é um pouco maior do
que o didmetro exterior do colar em forma de prato. Este corpo
de indutor encontra-se localizado na caixa, abaixo da posigdo de
retoma e no prolongamento do eixo de translagdo dos bragos de
preensdo. Nesta configuragdo a parede do corpo do indutor é
atravessada por uma ou mais espiras de bobina, que se estendem
até ao interior do colar, espiras essas que geram um campo mag-
nético quando forem atravessadas pela corrente eléctrica. Deste
modo tanto o perno que se encontra dentro do indutor como também
a superficie de suporte sdo rapidamente aquecidos. A incidéncia
de calor faz com que a substancia adesiva existente na face de
baixo do prato do perno seja fundida, o que por sua vez cola o

prato do perno a superficie de suporte.

[0012] Numa outra forma de realizagdo preferencial do dispositi-
vo de assentamento de pernos utiliza-se como meio para comprimir
os pernos colaveis de encontro a uma superficie um pungdo de
compressdao actuado por um conjunto actuador formado por um ci-
lindro e um pistdo, que pode deslizar sobre guias que se encon-
tram previstas na caixa, no prolongamento axial do indutor, de-
sembocando o canal de alimentacdo de pernos, a partir de um dos
lados da caixa, no eixo prolongado do indutor, abaixo da posigédo

superior do puncdo de compressdo, com um a&ngulo agudo.

[0013] Para este efeito o pungido de compressdo estd de maneira
conveniente ligado através de uma haste de pungdo a um cilindro
de compressdo de actuag¢do pneumatica, que por sua vez € acciona-
do por um cilindro de avango, também de actuagdo pneumdtica, que
faz avancar o pungdo de compressdo desde a posicgdo inicial até a
posigdo de jungdo. O facto de o puncdo de compressdo ser actuado
por dois cilindros apresenta a vantagem de o movimento principal
do pungdo se efectuar por meio do cilindro de avango, enquanto
gque o cilindro de compressdo f[ornece um curso bastante mais cur-
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to, curso esse que é necessario durante a compressdo do perno

colavel devido a diminuigdo da espessura da camada da substédncia

adesiva por acgdo da fusdo.

[0014] De maneira conveniente utiliza-se neste dispositivo, para
servir de estagdo de recepgdo de pernos, um cursor gue pode ser
introduzido acima do indutor no canal de alimentagdo de pernos,
numa posig¢do perpendicular ao eixo deste canal, cursor esse que
do lado da admissdo dos pernos esta equipado de uma placa de

amortecimento.

[0015] Nos desenhos encontram-se representados dois exemplos de
realizacdo da inveng¢do, que de seguida serdo descritos mais em

] x
pormenor. As figuras mostram:

Fig. 1 a caixa de um dispositivo de assentamento de pernos de

acordo com a invencado, numa vista lateral,

Fig. 2 um corte longitudinal através da caixa, ao longo da linha
II-II da fig. 1,

Fig. 3 a caixa do dispositivo de assentamento de pernos, numa

vista em planta,

Fig. 4 um corte através do prato de transferéncia, ao longo da
linha IV-IV da fig. 1,
Fig. 5 um perno roscado previsto para o assentamento, numa vista

lateral,

Fig. 6 um corte longitudinal através da caixa do dispositivo, ao
longo da linha VI-VI da fig. 3, encontrando-se a pinga de

preensdo na sua posigdo inicial,




Fig. 7
Fig. 8
Fig. 9
Fig. 10
Fig. 11
Fig. 12
Fig. 13
Fig. 14
Fig. 15
[0016]

,L L P

|

o mesmo corte longitudinal que na fig. 6, tendo a pinca

de preensdo descido até a posigdo de retoma dos pernos,

o mesmo corte longitudinal que na fig. 6, mas com a pinga
de preensdo na posigdo de assentamento dos pernos ou de

jungéo,

a caixa de uma outra forma de realizagdo do dispositivo
de assentamento de pernos, numa vista lateral, permitindo
ver parcialmente a parte interior na zona do conjunto de

cursor,

um corte longitudinal através da caixa, ao longo da linha

X-X da fig. 9,

um corte parcial através da caixa, ao longo da linha XI-
XI da fig. 9 ou 10, proporcionando uma vista de topo so-

bre o cursor fechado,

um recorte do canal de alimentagdo de pernos, com o cur-
sor fechado, num corte transversal ao longo da linha XII-
XII da fig. 11,

um corte longitudinal através da caixa do dispositivo de

assentamento de pernos, com o pun¢do na posigdo inicial,

o mesmo corte longitudinal através da caixa, encontrando-

se o0 pungdo na posigdo de juncgdo e

um recorte ampliado da zona de assentamento inferior, na

posig¢do de jungdao.

O dispositivo de assentamento de pernos representado nas

2

figuras é constituido, em cada uma das duas formas de realizacdo

apresentadas, por uma calxa alongada 3 com um dispositivo recep-
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tor de pernos, bem como um canal de alimentagdo de pernos 37,
que na sua extremidade que se projecta para fora da caixa 3 esta
ligado a um tubo flexivel de alimentagdo 4. Através deste tubo 4
os pernos 1 de colar sdo transportados por intermédio de ar com-
primido, com o colar em forma de prato 5 virado para a frente,
para dentro da caixa 3, passando pelo canal de alimentagdo de
pernos 37, até atingirem o dispositivo de recepgdo, sendo entao
levados a partir dai até um indutor 11 disposto na extremidade
do canal de alimentagdo 37. A caixa 3 pode ser acoplada a um
braco de robd, ndo representado na figura, por meio de uma pega

de ligagdo 31.

[0017] Os pernos de fixagdo 1 sdo constituidos, como a fig. 35
mostra, por uma haste 7 e um colar em forma de prato 5 conforma-
do naquela haste, prato esse que na sua face de baixo estd re-
vestido de uma substdncia adesiva termofusivel 6 seca, que pode
ser reactivada pela incidéncia de calor. A haste 7 estd no pre-
sente exemplo de realizacdo provida de uma rosca grosseira 8,
que se presta a fixagdo de elementos de suporte dotados de uma
correspondente furacdo de fixacdo para pernos roscados adequada-
mente configurada. Em vez dos pernos roscados podem também uti-
lizar-se indistintamente os assim chamados pernos com cabega ou
pernos lisos, caso os respectivos elementos de fixagdo estejam
providos dos correspondentes encaixes. Nesta configuragdo o co-
lar em forma de prato 5 pode ter qualquer geometria de superfi-
cie de assentamento que se preste ao transporte por ar comprimi-
do no interior do tubo de alimentacdo 4 ou do canal de alimentar

cdo de pernos 37.

[0018] Os componentes mais importantes do dispositivo de assen-
tamento de pernos representados nas fig. 1 a 4 sdo o prato de
transferéncia 9, uma pin¢a de preensdo 10 e um indutor 11, es-
tando todas estas partes integradas na caixa 3 e sendd as mesmas
a seguir descritas mais em pormenor, no que se refere a4 sua for-

ma e a sua fungdo.
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0 prato de transferéncia 9 encontra-se apoiado no fundo 12 da
caixa, de modo a poder girar, e por baixo do canal de alimenta-
cdo de pernos 37, estando equipado de uma estagdo de recepgdo 13
para os pernos 1 que sdo alimentados um a um e ainda, desfasada
de 180° em relacdo aquela estagdo, de uma estagdo de retoma 14.
Na parede longitudinal 34 da caixa 3 encontra-se recortada uma
abertura 35 adaptada ao circulo giratério (B), desenhado a tracgo

e ponto, do prato de transferéncia 9.

[0019] Em cada uma das duas estagbes do prato de transferéncia 9
encontram-se apoiadas duas maxilas de aperto 15 dispostas frente
a frente, que sdo comprimidas uma de encontro a outra por meio
de molas, por exemplo molas de lamina 16. As maxilas de aperto
15 estdo providas, como a fig. 2 mostra, de superficies de in-
sercdo com inclinagdo, que se afastam uma da outra até atingirem
o diametro do canal de alimentacdo de pernos 37. Durante a ali-
mentacdo dos pernos 1 as maxilas de aperto 15 sdo afastadas uma
da outra por acgdo da pressdo exercida pelos colares em forma de
prato 5, quando estes deslizam por cima das superficies de in-
sercdo 17, sendo aquelas maxilas levadas de novo a sua posigao
inicial pela forga de reposigdo exercida pelas molas de lamina
16. Nessa posigdo inicial a haste do perno 7 é firmemente abra-
cada pelas maxilas de aperto 15 e simultaneamente centrada. O
accionamento do prato de transferéncia 9 efectua-se, como se
torna visivel na fig. 6, por intermédio de um veio articulado
18, a partir de um motor de accionamento 19 montado mais acima
na caixa 3, motor esse que é constituido por um cilindro bascu-

lante actuado pneumaticamente.

[0020] A pinga de preensdo 10 encontra-se localizada acima da
estac3o de retoma 14 e é constituida por dois bragos de preensao
20 que se encontram apoiados, de modo a poderem girar, na extre-
midade inferior de um perfil oco rectangular 21. O perfil oco
rectangular 21 encontra-se ligado ao corpo 24 de um accionamento
de curso reduzido, que por sua vez estd acoplado a um conjurlo
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actuador formado por um cilindro e um pistdo 30, que tem um
apoio deslizante no interior da caixa 3. Dentro do perfil oco
rectangular 21 existe um pungao 22 que executa um movimento 1li-
near de vaivém por acgdo do accionamento de curso reduzido, pun-
cdo esse que penetra com o seu bico 23 entre as extremidades

prolongadas dos bragos de preensdo 20.

[0021] Os bracos de preensdo 20 sdo mantidos afastados por forca
de uma mola e podem ser apertados um contra o outro pela inser-
cdo do puncdo 22, que faz com que as extremidades prolongadas
daqueles bragos sejam afastadas a pressdo pelo bico 23 do pun-
cdo. Entre os bracgos de preensdo 20 encontra-se disposta uma as-
sim chamada calote 36, que se encontra apoiada de modo a ter
flexibilidade na direcgdo de deslizamento e gque exerce pressdo
sobre o puncdo 1, quando os bragos de preensdo 20 sdo movidos

para junto da haste 7 do perno.

[0022] O conjunto actuador formado por um cilindro e um pistédo
30 encontra-se acoplado através de uma travessa 32 a um outro
conjunto actuador formado por um cilindro e um pistao 33, que se
encontra instalado paralelamente & direcgdo de deslizamento do
conjunto actuador formado por um cilindro e um pistdo 30, estan-
do posicionado lado a lado com o mesmo na parte superior da cai-
xa 3. Este segundo conjunto actuador formado por um cilindro e
um pistdo 33 tem um comando separado do do primeiro conjunto ac-
tuador formado por um cilindro e um pistdo 30, de modo que este
Gltimo pode ser movido pelo conjunto actuador formado por um ci-
lindro e um pistd@o 33 de um curso Hl para o lado de baixo (fig.
7). Por outro lado a pinga de preensdo 10 é& deslocada pelo con-
junto actuador formado por um cilindro e um pistdo 30, através
do corpo 24 do accionamento de curso reduzido, de um curso H2

para a posigdo de assentamento inferior 29 (fig. 8).

[0023] O indutor 11 encontra-se ligado & caixa 3, por baixo do

tundo 12 dessa caixa, no prolongamento da posigdo de retoma 14
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do prato de transferéncia 9 e é constituido por um corpo 26 de

forma cilindrica, que remata na sua extremidade inferior num aro

de colar 25.

[0024] O diametro interior do corpo 26 é um pouco maior do que o
diametro exlLerior do colar em forma de prato 5, por forma a gue
o perno 1 possa ser introduzido livremente pela pinga de preen-

sdo 10 na abertura do indutor 11.

[0025] O corpo 26 é atravessado por varias bobinas de indugédo
27, que se estendem até ao aro de colar 25, bobinas essas que
sdo alimentadas com corrente eléctrica a partir do exterior por
meio dos condutores 28. Logo que a pinga de preensdo 10 tenha
feito baixar o perno 1 para o espa¢o interior do indutor 11,
liga-se, através de um sensor ndo representado na figura, a cor-
rente eléctrica. Isto faz com que seja criado um campo magnético
que aquece rapidamente o perno 1, fazendo com que no mais curto
intervalo de tempo se funda a camada 6 de substéncia adesiva
termofusivel aplicada na face de baixo do colar em forma de pra-

to 5.

[0026] O modo de funcionamento do dispositivo atréds descrito ca-

racteriza-se pelas seguintes fases de progressdo do processo:

[0027] Em primeiro lugar, leva-se, a partir do canal de alimen-
tacdo 37, um perno 1 para a posigdo de recepgdo 13 do prato de
transferéncia 9, operacdo durante a qual as maxilas de aperto 15
sdo afastadas & pressdo pelo colar em forma de prato 5 do perno
1, voltando a seguir a juntar-se por acgdo da mola, de modo que
a haste 7 do perno é segurada firmemente pelas maxilas de aperto
15 (fig. 2).

[0028] Seguidamente o prato 9 é rodado de 180°, passando pela
abertura 35, sendo o perno 1 levado a posigdo de retoma 14. Faz-
se agora descer a pinga de preensao 10 do curso H1l (fig. 7) por
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actuacdo do conjunto actuador formado por um cilindro e um pis-
tdo 33, sendo a haste 7 do perno agarrada pelos dois bragos de
preensdo 20, que sdo apertados um contra o outro pelo tucho 22.
Depois de o brago do robd ter levado o dispositivo de assenta-
mento & posigdo de juncdo 29 (fig. 8), a pinca de preensdo 10 é
abaixada do curso H2 por acc¢do do segundo conjunto actuador for-
mado por um cilindro e um pist&@o 30, ao ponto de o colar em for-
ma de prato 7 do perno 1 ficar alinhado em altura com o bordo
inferior do indutor 11. Para tal o indutor 11 assenta com o seu
aro de colar 25 na superfiéie de suporte 2. Os bragos de preen-
sdo 20 sdo entdo abertos um pouco, de modo que o perno 1 é pre-
mido por meio da calote 23 apoiada elasticamente sobre a super-

ficie de suporte 2.

[0029] Seguidamente é ligada a corrente eléctrica de indugao, o
que activa o campo magnético, que tem de preferéncia uma gama de
frequéncias compreendida entre 10 kHz e 30 MHz. Isto faz com que
o calor assim gerado funda a substédncia adesiva 6 aplicada na
face de baixo do colar em forma de prato 7, de modo que aquele
colar fica ligado por adesdo ao lado de cima da superficie de

suporte 2.

[0030] Passado um curto intervalo de tempo atinge-se a forca de
aderéncia pretendida e necessaria para a ulterior laborag&o. O
perno 1 é entdo libertado pelos bracgos de preensdo 20, podendo o
dispositivo de assentamento ser movido pelo robd para a posicéo

de jungdo 29 seguinte.

[0031] Durante a acgdo de jungdo, que decorre de uma forma rela-
tivamente réapida, o perno 1 segquinte j& passou através do canal
de alimentacdo 37 para a estagdo de recepgdao 13 do prato' de
transferéncia 9, que serve de tampdo de choque, e pode ser roda-
do para a estagdo de retoma 14, logo que a pinga de preensao te-

nha voltado & sua posigdo inicial (fig. 6).
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[0032] A forma de realizagdo do dispositivo de assentamento de
pernos representada nas fig. 9 a 15 pode, exactamente como a
forma de realizacdo anteriormente descrita, ser montada no brago
de um robd, ndo a representado na figura, ou entdo ser conduzida
e assente a mdo. Esta forma de realizagdo distingue-se no essen-
cial da forma de realizacgdo de acordo as fig. 1 a 4, anterior-
mente descrita, pelo facto de terem sido introduzidas duas modi-
ficacdes de caracter construtivo. Primeiro, a compressdo do per-
no para colar 1 na posigcdo de juncdo 29 efectua-se por meio de
um puncdo de compressdo 38 impulsionado por via pneumatica e se-
gundo, os pernos para colar 1 s&o agora travados no canal de
alimentacdo de pernos 37 por um cursor 56. Na descrigdaoc que se
segue desta forma de realizac¢do modificada os componentes, que
na primeira forma de realizagdo existem com a mesma forma cons-
trutiva ou com a mesma funéao, sdo designados pelos mesmo indi-

ces de referéncia.

[0033] Também neste caso o dispositivo de assentamento de pernos
¢ constituido por uma caixa 3 com um canal de alimentagdo de
pernos 37, que, na sua extremidade que se projecta para fora da
caixa 3, pode ser ligado a um tubo flexivel de alimentacdo 4
para recepgdo dos pernos 1. No fim do canal de alimentacgdo de
pernos 37 encontra-se igualmente localizado o indutor 11, que é
formado por um corpo 26 de forma cilindrica, que remata na sua
extremidade inferior num aro de colar 25. Neste aro encontra-se
embebida uma bobina de indugdo 27 com duas espiras, que, para um
aquecimento rapido, sdo alimentadas a partir do exterior com

corrente eléctrica através dos condutores 28.

[0034] O pungdo de compressdo 38 encontra-se ligado através de
uma haste de puncdo 39 a um cilindro de compressdao 40 actuado
por via pneumdtica, sendo o dito pungao guiado de modo a poder
deslizar ao longo do prolongamento axial do indutor 11. O cilin-
dro de compressido 40 é por sua vez accionado por um cilindro de
avanco 42 igualmente actuado por via pneumdlica, cilindro esse
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gue tem uma instalagdo fixa na caixa 3 e que move o pungao de
compressdo 38 desde a posigdo inicial (fig. 13) para a posigao

de jungdo (fig. 14 e 15).

[0035] Para este efeito o cilindro de compressdo 38 encontra-se
ligado, através de uma plaéa de culatra, com o pistdo 44 do ci-
lindro de avanco 42, sendo guiado de ambos os lados, por meio de
pecas de deslizamento 45, nas correspondentes ranhuras da caixa
3, de modo a poder deslizar. O cilindro de compressdo 40 encon-
tra-se posicionado sobre o eixo de translagdo do cilindro de
avango 42, entre a placa de culatra 43 do mesmo e a flange 47 de
uma guia de haste de pungdo 41, sendo aparafusado a essa flange
47. A flange 47 e a placa de culatra 43 encontram-se além disso

ligadas uma & outra por meio de quatro chapas de fixagdo 48.

[0036] Na sua posigdo inicial superior a guia da haste de pungéao
41 encontra-se localizada exteriormente ao canal de alimentacgédo
de pernos 37, que a partir da parte lateral da caixa 3, abaixo
da posicgdo superior do puncgdo de compressdo 38, desemboca sob um
angulo agudo no eixo prolongado do indutor 11, através de um
desvio 49 em forma de arco. Este desvio 49 encontra-se fresado
num canal bipartido de admissdo 50, de tal maneira que oOs pernos
para colar 1 podem ser levados sem problemas para dentro do in-
dutor 11.

[0037] Para poder fazer deslizar o pungdo de compressdo 38 para
a posicdo de juncdo 29, encontra-se furada no canal de admisééo
50, sobre o eixo prolongado do indutor 11, uma pista de guiamen-
to 51, que serve para guiar a haste 41 do pungdo. Como se depre-
ende em especial da fig. 15, o puncdo de compressdo 38 aparafu-
sado & haste do puncdo 39 tem o mesmo didmetro exterior que a
guia 41 da haste do pungdo. O pungdo 38 apresenta além disso do
seu lado de compressdo uma reentrancia 52 em forma de funil, que
se destiné a comprimir o perno para colar 1, por intermédio da
sua haste de perno 7, de encontro a superficie de suporle 2 e
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simultaneamente a centrar aquele perno no interior do indutor

durante a operacdo de jungdo por aderéncia.

[0038] Na extremidade do canal de alimentagdo de pernos 38 en-
contra-se localizado um bico de injecgdo de ar 53, que termina
acima e bem junto da superficie de assentamento do aro de colar
25. Para que se possa assegurar sempre uma corrente de ar sufi-
cientemente forte proveniente do bico de injecgdo de ar 53 e
destinada a criar uma pressdo de fluxo na parte de tras em forma
de prato 5 do perno, existe entre aquele bico e o indutor 11 um
intersticio concéntrico 54. O corpo 26 do indutor esta dotado na
extremidade superior do intersticio 54, para permitir uma cor-
respondente saida de ar, de varias furagdes 55 dispostas radial-
mente, que permitem deixar escapar o ar lateralmente a partir do
indutor 11, quando o perno para colar 1l assenta durante a ope-

racdo de jungdo sobre a superficie de suporte.

[0039] Como se depreende das fig. 9 e 10, prevé-se no canal de
alimentacdo de pernos 27, acima do indutor 11, um cursor 56 que
pode ser introduzido perpendicularmente ao eixo do canal 37,
cursor esse que do lado da alimentagdo dos pernos estd equipado
de uma placa de amortecimento 57. Este cursor 56 encontra-se
guiado num corpo 58 de modo a poder deslizar, corpo esse que se
encontra aparafusado do lado de fora sobre o canal de admissao
50 tapado.

[0040] O cursor 56 encontra-se ligado pela sua extremidade tra-
seira a um cabo flexivel 60, que, como se depreende em especial
da fig. 9, estad ligado através de um contra-apoio 61 a um cilin-
dro actuador 62 instalado na parte superior da caixa 3 numa po-
sicdo fixa. No interior do corpo do cursor 58 a extremidade tra-

seira do mesmo forma um batente de cursor 59.

[0041] Para poder assumir a sua fun¢do de recepgao, o cursor 56
pode em principio estar disposto t&o junto da entrada do indutor
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como as condicdes de espago no interior da caixa 3 o permitam. E
no entanto conveniente dispor o cursor 56 no interior do canal
de alimentacdo de pernos 27, tal como se encontra desenhado,
numa posicdo em que se encontra lateralmente junto da pista de
guiamento 51 do puncdo de compressdo 38 e tdo perto quanto pos-
sivel do desvio 49 daquele canal. Nestas condigdes €& possivel
fazer avancar de novo o cursor 56 logo apbds a transferéncia do
perno para colar 1 para dentro do indutor 11, para assim receber
o perno seguinte, enquanto que o perno 1 anterior permanece ain-
da na posicdo de jungdo 29, sendo ai comprimido pelo puncgdo 38
de encontro & superficie de suporte 2. O cursor 56 pode assim,
exactamente como o prato de transferéncia 9 da forma de realiza-
¢do descrita em primeiro lugar, ser utilizado como tampdo de

amortecimento (ver fig. 15).

[0042] O dispositivo de assentamento de pernos da forma de rea-
lizacdo representada nas fig. 9 a 15 funciona da seguinte manei-

ra:

[0043] Com o cursor 56 fechado, o perno para colar 1 é impelido
através do tubo de alimentacdo 4 para dentro do canal de alimen-
tacdo de pernos 37, sendo travado e recebido pela placa de amor-
tecimento 57. Quando o indutor 11 tiver atingido a sua posigdo
de jungado 29, o cursor 56 é aberto por acgdo do cabo flexivel
60, a partir do cilindro de actuagdo 62, e o perno para colar 1
voa, impelido pelo ar comprimido, através do desvio 59 para den-
tro do indutor 11. Logo que o perno 1 assenta na superficie de
suporte 2, o cilindro de avango 42 e o cilindro de compressao
sdo pressurizados com ar comprimido, de maneira sincronizada,
enquanto que o ar comprimido de admissdo é cortado durante um

curto intervalo de tempo.

[0044] Simultaneamente o cilindro de avanco 42 leva a guia de
pungdo 41 para a posigdo de jungdo, actuando o cilindro de com-
pressdao 40, através da haste de pungdo 39, sobre o pungdo de
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compressdo 38, que, apbds ligag¢do da corrente eléctrica de indu-
gdo, transmite a forga de compressdo necessdria ao perno para
colar 1 durante a operagao de jung¢ao por aderéncia. Para este
efeito o curso de avango do cilindro de compressdo 40 estid di-
mensionado de tal maneira que o pungdo 38 permanece durante a
fusdo da camada de substancia adesiva 6 em contacto com O perno
para colar 1, sempre com a mesma forga de compressdo, apesar da
diminuicdo do afastamento entre o colar em forma de prato 5 e a

superficie de suporte 2.

[0045] Tendo sido atingida a forga de aderéncia necessaria para
a fixacdo do perno de colar 1, o dispositivo de assentamento
pode ser recuado em relagdo a superficie de suporte 2 e ser le-

vado a posigdo de jungdo 29 seguinte.

Lisboa, 8 de Fevereiro de 2001
O AGENTE OFICIAL DA PROPRIEDADE INDUSTRIAL
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REIVINDICAGOES

Dispositivo para assentar e colar de forma automatizada per-
nos de fixacdo sobre superficies de suporte, estando os per-
nos de [ixagdo (1) provj.dos de colares (5) em forma de prato,
que sdo revestidos na sua face de baixo de uma substancia
adesiva termofusivel (6), seca, que pode ser reactivada pela
incidéncia de calor, para o que se utiliza uma caixa alongada
(3) com um dispositivo de recepgdo de pernos e um canal de
alimentacdo de pernos (37), cuja extremidade, que se projecta
para fora da caixa (3), pode ser ligada a um tubo flexivel de
alimentacdo (4), através do qual os pernos de fixagdo (1) po-
dem ser transportados por ar comprimido para dentro da caixa
(3) e, através do canal de alimentagdo de pernos (37), ser
impelidos até ao dispositivo de recepgdo, caracterizado por
na extremidade do canal de alimentacdo de pernos (37) se en-
contrar disposto um cilindro (11), a seguir designado por in-
dutor, provido de uma bobina de indugdo, no qual o perno de
fixacdo (1) pode ser introduzido com o colar em forma de pra-
to (5) virado para a frente, prevendo-se acima do indutor
(11) meios que permitem comprimir o perno de fixagdo (1), que
se encontra dentro do indutor (11), de encontro a posig¢do de

juncdo sobre a superficie de suporte (2).

Dispositivo de assentamento de pernos de acordo com a reivin-
dicacdo 1, que utiliza uma pinga de preensdao (10) para agar-
rar a haste (7) do perno e comprimir o pernoc (1) de encontra
a posigdo de jungdo (29) prevista na superficie de suporte
(2), caracterizado por na caixa (3) se encontrar apoiado, por
baixo do canal de alimentacdo de pernos (4), de forma a poder
girar, um prato de transferéncia (9) que esta provido de uma
estacdo de recepgdo (13) para os pernos (1) aduzidos um a um
e de uma estacdo de retoma (14) desfasada de 180° em relagéo
a anterior, estando a pinga de preensdo (10) disposia acima
1
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da estacdo de retoma (14) de maneira a poder executar o movi-

mento de translacdo, e o indutor (11) abaixo da mesma.

Dispositivo de assentamento de pernos de acordo com a reivin-
dicacdo 2, caracterizado por o colar em forma de prato (5) do
perno (1) ficar, na sua posigdo de retengdo mais baiza, a

mesma altura que o bordo inferior do indutor (11).

Dispositivo de assentamento de pernos de acordo com qualquer
das reivindicagdes 2 ou 3, caracterizado por entre os bracos
de preensdo (20) da pinga de preensdo (10) se encontrar apoi-
ada uma calote (36), apoiada elasticamente na direccgdo de
compressdo, calote essa que ao ser atingida a posigdo de jun-
cdo actua sobre o perno (1) e o comprime Com uma forga cons-

N

tante de encontro a superficie de suporte (2).

Dispositivo de assentamento de pernos de acordo com qualquer
das reivindicacdes 2 a 4, caracterizado por a pinga de preen-
sdao (10) ser actuada por dois conjuntos actuadores (30) e
(33), cada um deles formado por um cilindro e um pistdo, e
que estdo acoplados um ao outro, comandando um dos conjuntos
actuadores formados por um cilindro e um pistdo (33) o movi-
mento da pinca de preensdo (10) desde a sua posigdo de repou-
so até & primeira posigdo de preenséo prevista para agarrar a
haste do perno (1), e caracterizado por o outro conjunto ac-
tuador formado por um cilindro e um pist&do (30) mover O perno
de fixacdo (1), agarrado pelos bragos de preensdo (20), para

a posicdo de jungao (29) sobre a superficie de suporte (3).

Dispositivo de assentamento de pernos de acordo com qualqguer
das reivindicacdes 2 a 5, caracterizado por no prato de
transferéncia (9) estarem apoiadas, em cada uma das suas po-
sicdes finais, duas maxilas de aperto (15) dispostas frente a

frente e sujeitas & pressdo de uma mola, maxilas essas que
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estdo providas de superficies de entrada (17) com uma incli-

nacdo na direcgdo de adugdo dos pernos de fixagdo (1).

Dispositivo de assentamento de pernos de acordo com a reivin-
dicacdo 1, caracterizado por se prever, para a compressdo dos
pernos de fixacdo (1) de encontro a superficie de suporte
(2), um pungdo de compressdo (38) actuado electricamente,
puncdo esse que é guiado na caixa (3) de modo a poder efectu-
ar um movimento de translac¢do na direcgdo do prolongamento
axial do indutor (11), desembocando o canal de alimentagdo de
pernos (37) sob um angulo agudo no eixo prolongado do indutor
(11), abaixo da posig¢do superior do pungdo de compressao

(38), a partir de um dos lados da caixa (3).

Dispositivo de assentamento de pernos de acordo com a reivin-
dicacao 7, caracterizado por o pungdo de compressao (38) es-
tar ligado através de uma haste de pungdo (39) a um cilindro
de compressdo (40) actuado por via pneumatica, cilindro esse
que por sua vez é movido por um cilindro de avango (42), tam-
bém actuado pneumaticamente, levando este ultimo cilindro o
puncdo de compressdo (38) da sua posigdo inicial para a posi-

¢do de juncgao.

Dispositivo de assentamento de pernos de acordo com qualquer
das reivindicagdes 7 ou 8, caracterizado por se prever no ca-
nal de alimentacdo de pernos (37), acima do indutor (11), um
cursor (56) para a recepgdo dos pernos de fixagdo (1) aduzi-
dos, que pode ser inserido perpendicularmente ao eixo do ca-
nal (37), cursor esse que do lado da alimentag¢do dos pernos

estd equipado de uma pléca amortecedora (57).

Dispositivo de assentamento de pernos de acordo com a reivin-
dicacdo 9, caracterizado por o cursor (56) estar disposto la-

teralmente junto da pista de guiamento (51) do puncdo de com-




11.

pressdo (38), no interior do canal de alimentagdo de pernos
(37).

Processo de produgdo para o assentamento automatizado de per-
nos de fixagdo ou de reten¢do, utilizando para tal um dispo-
sitivo de acordo com a relvindicagao 1, caracterizado por o

processo ter as seguintes fases:

e aducdo individual dos pernos por meio de ar comprimido,

e recepcdo e transferéncia dos pernos para uma posicdo de
juncdo, na qual estdo envolvidos por um campo magnetico
indutor,

e fixacdo do perno na posigdo de jungdo,

e activacdo do campo magnético, comprimindo simultaneamente
o colar em forma de prato de encontro a superficie de su-
porte, e

e libertacdo do perno depois de ter sido atingida a forga de

aderéncia minima necessdria para o ulterior processamento.

Lisboa, 8 de Fevereiro de 2001
O AGENTE OFICIAL DA PROPRIEDADE INDUSTRIAL
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