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RIASSUNTO

.

L'invenzione riguarda un procedimentc e un dispositivo per produrre un
movimento rapido e una frenatura dolce e una posizione finale precisa-

mente definita di un breccio di robot mobile (4). Nel muovere il braccio

‘di robot (4) da una prima posizione operativa a una seconda posizione Ow

perativa il braccio di rﬁbot (4] viene dapprima azionatoldé un hature
che‘gira rapidamgnte (5) Finchéfarriﬁé viéind alla sua seconﬁa posizione
operativa,.nél ﬁuale istante un mctoré.che_éifa-lentamente,(s] Gon un
acdﬁﬁpiaménto associato (14) prende il comendo e abbesse la velocitd di
azionaméhfn del braccio di robot (4] progressivamente, Q;andé‘il braccio
di robot (4) raggiunge la sua_pusiziéﬁe f}nale viene azionato un freno
{11) cosi éa bloccare detto braccio di robot {4);

DESCRIZIONE

La presente invenzione riguerda un procedimento e un dispositive per pro-

durre un movimento rapido e una frenatura dolce come pure delle posizioni
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Finali precise di un braccia‘di robot mobile.

Il relativo braccio di robot pud servire allo scopo di essers Fissatu
.succéssivamente in una plurelita di posizioni, con detto mcvimento Tl
pida, frenatura dolce, e posizione finale precisa ottenuti in ciaseuna
ﬁasizione individuale in cui il braccio viene fissato,

Luando bracci di robot vengono utilizzati nell'industria lo scopo éAche
un u?ensife o un oggette, riépettivamente, posizionati ad una estremita
del braccio di robot, siano.iﬁ grédo di.realizzére delle operazioni pre—
fissate quando il braccio viéne disﬁostp in diverse posizioni di sposta-
mento longitudinali,

11 ﬁraccio di robot deve essere in grado di muoversi rapidemente fra cue—
ste posizioni e di fermarsi dpicemente in ciascuna posizione prevista,
poichg la.Frenatura del tipo ad impatto. causa una scaréé precisioné rie
guardo ai posizionamento e una incerta riproducibil ita,

Il braccio di raobot hg un certo peso in s&, e 1'utensile o 1'oggettn ri-
spettivahente alla sua estremitd poséono_pure essere pesanti,

Al fine di produrre uﬁ rapido moviméntcie una frenatura dnlcé comé pure
un'alta riproducibilitd della posiziome Finale & soprattutto necessario
riséivefe il-probiema{di abﬁéssare fapi@amente é progressivamente il li-
vello dell'energia cinetica del bréccio-di robpt, deli'uténsila.e dell®og~
getto,

Nell'utilizzare una 6.due posizioni estfeme ¢i un dispositivo di azionae
mento del bracﬁié di robot, per esampio-uné o entrambé leﬁposiziuni estrew
me di un cilindro idraulico, con i1 braccio di robot che viene Fissato

in guesta posizione estrema o in gueste posizioni estreme, non sorgono
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difficolt&, ma se il brecciao di‘robat deve essere fermato in una plure-
lith di posizioni intermedie diventa molto difficile ottenere une buona
riprdducibilité e una contemparanea frenatura dolce.

i.a presente invenzione ha ilo scopo di risolvere il problema menzionato
rispetto alla reitefazione in diverse posizioni arbitrarie, e 1 mezzi
grazie ai guali guesto viene ottenuto sono definiti nelle annesse riven-
diﬁa;ioni:

In linea di'priﬁcipio 1) prmblema.menzionafo viene risolto dall'inven~
zionE'r@ducendo la velocita del braccio di robot e peftantu riducendo le
forze di massa alla fine del movimento del braccio di robot in ciascun
caéc'iﬁdividuale, cick immediatamente prima che il braccio di robot si
Fermi, i1 che pud ‘essere fatto avvenire in un punto scelto arbs trariamen—
te lungo il braccio di- robot,

[L'invehzicne sara descritta pid specificatamente gui di seguite cén i
fer%&énto all'ennesso disegno, nel guale:

-,1¢lfigura 1. illustra una vista ia prospettiva . di un dispositivao che
comprende una forma di realizzazione dell'inVEnzicne,

-~ la figura 2 iilUstré una vista presa lungo la'linea‘II-II di Figufé 1, B
- i%hfigqra 3 illustra un ingrandimento dells parte circoscritta di fi-
qura 2.

Dove possibile nelle Qafie figure sono stati usati oli stessi riferimen~
ti numerici,

La ?igura 1 iliustra Qﬁ blocco 2 supportato su una base 1, con un braccio
sporéenta 3 solidale con detté blocéd 2. 11 bloceco 2 & dutato.di un' aper—
tura attraveréa cui un bracéio di robot 4 pud muDVérsi 1ongitudinélhén-
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te,

LY intenzione §'ché 1’éétranité siﬁistra {in Figura A) del braccio di
robot 4 sia éotatardi un opportuno utensile che viene illustrato come
una mano 13,

Nella sue estremitd esterma il braccio sporgente 3 porta un matﬁre che
gira rapidamente 5, e alla sua cstramita intemaa, ciog vicine ai bloc-
to 2, porfé un mutoré che gira lentamente 5,

tn accuppiamentd 14 & associato con detto motore 6, e nella forme di rea-
lizzazione Iillustr'ata detto accoppiamento termina con un ingr‘anaggid 7
intomo a cui corre una catena o una cinghia dentata 8 che PUTe Corre
intofno ad un ;ngranaggio 9 sul motore che gires repidamente 5.

Un blocco 10 & associatep solidalmente con la cinghia dentata 8 efccq ii
braccio di robot 4, e guando la Cingﬁié dentata 8 viene spostata longi-
tudinalmente in una direzione o nali'altra il blocco 10 e il bracecio di
raobot 4 la.seguirannq in cuesto movimento,

Un freno 11, che pﬁb essere azionabile élettricamenfe, idraulicamente o
preumaticamehte, pUb, quando azionato,_blnccare ii Eracgio di:rﬁbot 4

in una posizioné arbitraria definité.

Un Bfaccio stazidnario 12 & posizionato al di sotfo'del'braccio Spbrgen_
te 3, e il bracecioc di robot 4 si mu0§e para1lelD‘a detto braceiu 5tazice-
nario 12 quendo si muove longitud inalmente.

11 braccio stazionario 12 & dotato di un numero di trasmettitori A-E
in‘pusizioni definite ma scelte arbitrariamente, Questi trasmettitori
sono regolabili lﬁngitudinﬁlmente al‘braccio stazionario 12. Un Sensore

G & supportato in maniera Fissa sul braccio di robot mobile 4 per coope—
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raré con detti trasmettitori.A;E.

I trasmeftitori,A-E sul bracciq mobile ﬁg 0oS50N0 per BSeEmpio esSere Cone
nessi ad una unitd di controllo di elaboratore (non illustrata) che

serve allo scopo di determinars le posizioni in cuwi il braccic di robot
deve essere Tatto fermare molio precisamente quando il braccio di robot

viene azionato longitudinalmente.

anndo 1'utensile 13, che & illustrato come una mano supportata nell' estre. -
miﬁé sinistra;dél braccio di robkot in figura 1, ha realizzato ia sua pre-
stazibné e il braccio di robot deve gssere spostato ad un'altra posizione,
guesto viene fatto in maniera tale che ;1 motore che gira rapidamente 5

& dotato di un impulso di azionamento dall'unitd di controllo di elabora-
tore e pertaento comincia.a girare alla sua alta_ve;ocité di rotezione e
aziona la cinghia dentata. 8, cﬁn il bloﬁco 10 e il braccio di robot 4 che
puré'seééﬁﬁo'questo-movimeﬁtm,'

Bisogha oré supporre che il braécio di robot 4 si:munua VErsso siﬁistra e
che.il programma operativo del robot sia tale che il trasmettitore'E
viené azionato dall'unita di cdﬁtrollo di elaborafore. |

Quaﬁdo il éensofe G passa allora il punto Efv-(cfr. figure 2 e 3), G ero-
ghé;é un pre-segnale che fa si che il motore 5 sia staccato e il motore

& e 1'accoppiamento 14 siaho connessi. |

L‘accoppiamenfol14 decelereré‘oré il braccio di robot 4 cmsiéché la velo-
cita di quest;ﬂltimo diminuisce alla velocitd determinata dal motore 6.

I1 braccio di robot continua quindi verso sinistra con la sua velecita
ridotta, con il sensafe G che raggiﬁnge il punﬁo Es del trasmettitore E,

11 sensore G emetterd guindi un segnale Tindle che fa si che il freno

&+
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11 vengé aiionato, mehtré;coﬁtempcraneamenté;il motore 5 e 1'accoppiamen-
to 14 Vengono d@sattivati;

11 braccio di robot 4 ha pertanto raggiuﬁto la posizione desiderata repie
demente e con una quantité richiesta di decelerazione, La decelerazione .
nominata per ultima & desterminata per mezzo dell'accoppiamento 4.

11 braccio di robot 4 & ora biuccatu nella sua posizione desiderata per
mezzo de;fa forza di bloccéggio sostanziale fomita dal freno 11.

Quandp il bracéio di robﬁt sta per realizzare la sua successiva operazio- .
ne il'freno 11 viene disattivato, dopo di che viene azionato il motore

che gira rapidamente 5, per cui viene fipetutc il processo sopra descrite
to é vengono génerati LN hre-—segnale e un segnaele finale dagli altri tra-
smettitbfi chélcouperanq con ii sénsore G e 1tunita di controllo di ela-
horatore.

Pertantd,‘ih qu5ta maﬁiera, illbréccié di robot pud essere frenato dolce-
mente ﬁal sSUQ mcvimenﬁo;rapiao‘e ﬁub essere fissato ad una posizione fina-
le precisa e?in uin 1uogp desiderato arbitraric lungo la $ua_corsa di moto.
Il sensore B pgé, se deéideratc e come illu;tratn, Bssefé formato con una
-punta’e‘i'trasmettitori_A—E pOSSONo BSSere qiascuno dotato di tre spore
geﬁie iliustrate Efs, Es,7EFv per interagiré con detta punta del sensore,
una di dette'Sporgenzé, in pafticolare Es, essendo ﬁoSiziohata essenziale
mente in -una basiziane,centrale e le altre due, ETs a_EFv, rispettivamen—
te, essendo posizionaté sostanzidlmente élla Sﬁessa distanza dalla detta.
pnsiziché cenﬁrale in‘direziqni opboste lungo il‘braccio_staziunariu.

.Il sistema perﬁette inoltre che il'braﬁcio_airobéf'sia programnato in

maniera tale che pud trovare posizieni altemative, cice pud "saltare”.
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La ragicne_per dUéstoié chefé‘gBSidérabila‘Che un "auveniﬁento“ estemo
al programma Fis#éto sia in graqdfdi cambiare la pa?te di progremma che
rimane dopo detto avvgnimento..auesto é'bossibile con un azionamento di
braccio gi robot 2 un controllo di braccio di robot progetteti rispetti-
vamente nella maniera illustrata,

Affinche il braccio di robot possa essere fatto fermare esattamente nella
stessa podizione, senza tener canto del fatto-ﬁhe si muova verso sinistra
O Vverso destfa,‘il sensare G,\#he fomisce il segnaie relatiVo,,pué gEsa~
re fatto muovere lunge il braccio di robot 4 in un mﬁvimento che corri-
sponde al grade fisico del sensore £ e aél-punto Es sul trasmettitore £
(=} uﬁ cobrispandente seﬁénre.

Normaimente non c'é alcuna possibilita di ottenere una fegoléziqne preciw
‘sa dellé pqgizione finale di Qn braccio di robot, senza tenere completa-
mente conto del fattd che illbféccim di robot si muova da sinistra verso
destra 5 da.destra Qersa sinistfa, nei bracci di robot che funzionano sul-— |
1a bése aél principio "punto-é bunto“.

In pratice, i trasmettitori ché‘emettono rigpettivémente i pre-segnali e
i seénali finali, possono van‘taggiosamente“ess'ere disposti in strati o

a Iﬁbelli'diversi pef gsempio nel braccﬁo stazimnariar12, e in questa ma-
niera & possibile ottenere che le posizichi-di fermo desiderate del brac—
cio di robﬁt:ﬁ:realfé posséno perfino giacere alle distanza di zero dal—
la bosizibne precedente,

1 tfasmettitori e 1 sensori possono consistere di mezzi di_segnale che
cooperano arbitrari, e un tipo di alimentazione (per esempio i trasmete:

titori)} pud essere realizzato in una meniera appropriata arbitréria, il
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che riguardé anche 1'erogézicﬁ§ Qi segnali dall'altro tipo‘[il sEnsore
come soprajl. |

Lt'invenziona non & limitata alla forma di realizzazione sopra descritta
e illustrata nel djSegnm, e queétc & semplicemente un esempio dell'in-
venziane e del suo tipo di utilizzazione.

Pertanto, non & necessario uti;izzare due motori, e al contrario questl
potrebbefd essere sostituiti dﬁ un motore singolo se guestiultimo & dotae
to di una trasmissier‘di‘tipaitéle che pud realizzarallo.stessu funzio-
namentc:gnme i due motori‘sbpra'descritti.

:.Inoltre,---l'accoppiamento pud éS$ere di wun tipo apprnpriato arbitrarioc a
cnn&iziohe che l'accoppiamento-possa realizzare il suo compito nel si-
stemé,.injparticolare diminuifélil livello di energia cosi da rendere pos—
éibile'determinare la bosizgoﬁé finale del braccio di robot unipariamente,
aﬁche se il carico varia mnito ad esempio da G a 45 chili.

L'accopﬁiamento pud pef eéempia e5sBre idraulico o pneumatico, e pud esse-
.re ccntru}lato é pressione, il?éhé,gignifica che il processo di frenatura
pu&'esseré controllata molto d;i;émehte e senza gradini.

Infine, si pﬁalmenzionére che;é possibile avere un numero:afbitrario di
Seﬁshrilrisﬁettiuamenfe pértillpre_SEQnale ed il segnale Fihale,Je'che
-l'interVéllo Ff@ per esemhin.ilpre-segnala per il movimento verso sini-
stra [EF;) @ ii segnéle FinaiE (Es] e il pre-segnale per il movimento
verso déstra (Efs) e il segnéle_finale (gs), rispettivamente, pud £55 8-
re regolabile rispetto alﬂcaricﬁ‘relativo {braccio di robot piﬁ ut;nsi—

le pid oggetto).

RIVENDICAZIONT
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1) Procedimento per produrre un movimento repido e una frenatura dolce
e una pluralitd di posizioni finali definite con precisione e riprodu~
eibili di un braccio di robot mobile, in cui un motore che gira‘r?pida_

|

mente {8) aziona il braccio di robot {4) per muovere quest'ultimoda
{
1

una prima posizione operativa ad una seconda posizione operativa %uranﬂ
fe una prima parte del movimento del braccie di robot (a4, mentreiyn
motore che gira lentamente {6) viene azionata durante una seconda ﬁarte
di detto animégto, caratterizzatn'dal fatto che guando detto braccio di
robot (4) aéinﬁato dal motors che gira repidamente (5) giunge‘vicing

alla sua éecunda pmsizibna operativa viene per primo gmesso un pre—s?gne_
le ai due'matori‘(s,ls) dalla interazione ffa un primp punto prefissé?n
(EFV) di un tresmettitore stazionario (E)‘é un sensore (G) posizionat&
sy detto bfacciu di robot (d]; per cui il motore che gira rapidamenﬁa \\

(5) viene diseccitato e il motore che gira lentamente (5) e 1'accoppia- b

4

menta (1&) con guesto associato vengono attivati caosi da.decelerare in
successione il braccia.di roﬁot_(a), pertanﬁo’diminuehdu la sua uélccité \
alla velocité del motore che gira lentamente . (6), e dal Féttu ché detto
sensore (5) posiziohato su detto braccio diurbbdt (a) nei suo movimento
cnh%inuato interagisce con un seccndo puntn‘prEFiQSato (Es) su dettortra—
smettitore (E) cosi da far si‘che venga emesso un segnale Finale,:detto
segnale finale azionéﬁdﬁ un freno {11) pér bldccare-detto.braccio di ro-
bof (4) in‘una poéiz;ane fissa cbntemporaneamente‘disattivando detto
motore che gira lentamente (6) e 1'actoppiamento (14).

2} Procedimento secondo la rivendicazione 1y caratterizzato dal fatto

che il semsore (6) su detto braccio di robot (4) e il trasmettitore (E)
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sul breccio staziaonarioc (12) interagiscono cosi da fomire rispettive-
mente detto pre-segnale e segnala Finale! senza tener conto della dire
zione iﬁ cui il breccio di robot (4] 81 muove, per cul la posiziung T im
nale viene definita unitariamente;‘senza tener conto della direzione di
movimento del braccio mobile (4).

é) Dispositivo per realizzare il procedimento delle rivendicazioni 1 o 2,
carattarié}gto_dal fatto che comprende un braccio di supporto(3), un mo-
tore girevole répidamente (8) portato da detto braccio di supporto (3),
detto mﬁtore (Sj avendo un ingrangggio (9) ivi connesso, un éatore che
gira lenfaﬁente (6) portate da detto braccio di supporto {3}, detto moto-
re che Qira lentaﬁaﬂte'(e) avendo un ingrenaggio (7) ivi cannéssa SuU un
accoppiementb {14}, una cingﬁia d'azionamgntn sostanzialmente allungata
(8} che si prolunga fra detti due‘ingranaggi (9, 7), un braccig di rﬁbat
mobile (4j:diSpustoAparallelo a detta cimghia d;azionamento ed ﬁvi attac—
caﬁo, e.ﬁn‘braccio stéiionariob(12):che si prolunga sastanzialménte paral—
lelo & défto braccio di robot (4) e detta cinghia d'azionamento (E),_rispet—
tivamente,tdettn braccio di fdbot {a) esseﬁdo dotato di un elemento senso-
re (GJ e déttn EraCCin staéicnario (12) assendn ﬁotatc di una pluralita
di'éiementi trasmettitori (A-E) per interagire con detto elemento!senso-
re (G). |

a) Uispﬁéitiuo secondo la riuéﬁdicaiimne 3, carattgriézato dél FatEO che
detto elemento sensn;e‘(G)ié aotafb di un punto e che detti elementi tra-
smettitori (A-E) sanblciascuné.dotati'di tre sporgenze (Efs, Es, ETV)

per intafagire con détto pﬁnta; unai(Es] di?detté sporgenze essendé POS i

zionata essenzialmente in una posizione centrale e le altre due (Efs, Efv)

i




@ssendo posizionate sostanzialmerte alla stcssa distenza de detta posi-
zione centrale in direzioni opposte lungo il braccio stazionario.
p.i. del Sig. ROLAND KAUFELDT

1L MANDATARIO

BUGNION 5.p.A.
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PROCEDIMENTO E DISPOSITIVO PER PRODURRE UN MOVIMENTO RAPIDO E UNA
FRENATURA DOLCE E UNA POSIZIONE FINALE PRECISAMENTE DEFINITA DI UN

BRACCIO DI ROBOT MOBILE

HIASSUNTO

'L'invaﬁzione riguarda un procedim?ntc e un dispositivo per produrre un
movimento rapide e una frenatura dolce @ una pcéizione finale precisa.-
mente definita di un braccio di robot mobile (4). Nel muovere il bracéim
di robot (&) da una prima‘posizinne operative @ una seconds posizioneg O-
perativa il braccio i robot (4) vieng dapprima azionato da un motore
che gira rapidamente (5) finche arriva vicino alla sua Seconda posizione
operativa, nel ﬁualc istante un motore che gira lentamente [6] con un
accﬁppiamawtu associato [14) prende il comendu e abbassa la velocitd di
azionamento del braﬁuio di robot (4) progressivemente, Cuando il bréccic
di robot (&) raggiunge l§ sué‘posiéiane finale viens azionato un freno

(11) cosi ve bloccare detto braccie di robot (4):

lLa presente inveszicrne riguarda un procedimento e un dispositivo per pro-

dJurre un movimentno rapide e unae frenatura doloce come pure delle pusiziuni



Finuli precise di un broceio di robot mobile.

Il relative braccio di robot pud servire allo seopo ui essere fissato
succéésivaménte in uno pluralitd di posizioni, con detto movimento rae
pido, Trenatura dolce, ¢ pesizione Finale precisa ottenuti in ciascuna
pbsizimwn individuate 50 cud 1l broucecio vieno fissata,

Guando Lracci di robot vengone utilizzati neilindustria Lo sGopo & che
un utcn5%fe-U un opcibie, rispettivamoente, usizionati ad una estfemité
del braccio di robmi, siszno in gredo di realizzare delle operazioni pre-
Fissate guando il braccio viene disposto dn uiversg pusizioni di sposte-
mento longitudinal i,

11 braccio di robot deve essere in gredo di wuoversi rapidamente fra gue-

ste posizioni e di fermarsi dolcemente in ciascuna posizicne prevista,

n
I3

boiché la frenatura del tiph atl impatto'cauéa una scarsa precisioneg ri-
guardo él posizionamento 2 una incerta riproducibilita,

I1 praccio di ruvbot ha un certo peso in sz, e 1'utensile o 1l'oggetto ri-
spattiﬁamente alla sua estremitd possono pure sssere pesanti,

Al fine di?p}odurre un rapido rovimento e una frenatura delce come pure
un'alta riprnduﬁibjiita tdella posizione finale & soprattutto necessario
'risbivere il problema di abbassars repidamente e progressivamente il 1ij-
veilo dell'energia cinetica del braceio di roiint, dell'utensile & deil?oge
getto, ;
Mell'utilizzare une o due posizioni estrems ¢i un dispositivo di aziuna-
mento del braccio di robol, per esempio une o entrambe le posizioni SR g
me di un cilindro idraulice, con ilfbruccio di robot che Viené Fissatn

in guesta posizione estrowa o in gueste posizions estreme, non sorgono



difficolta, wa se il braccio ¢i roboi deve esserce Feresto in una olurie
? -~

11itd di posizioni dntemmedie divents molto difficile obtiwscre una buomn

riproducibilitd © una conterporonea Tranatura dolce,

risglvere il groblema menzionzito

[

La presente invenzione ha lo scogo d
risgettn aila reiterazione in diverse posizion: arbitrorie, e i mezzl
grazie zi guedi vuesto viene ctbuenulo seono definiti reile onnesse riven-
dicazimﬁi:

In linena @i principio i1 problema menzionato viene risolteo dalltinven—
zione riducendo 1o velocita del brauciﬁ di robol e pertanto riducendn le
forze di massa alla fine del movimento del braccio di robot inm ciascun
.caso individuale, cick immediztamente prima che il braccio di robot si
Fermi, il che pua essere fatio avyenife in un punto scelto arbitrariamen—
te lungo il braccio di robot,

L'invenzione sard descritta pil specificatamente gui di sequite con rie

ferimento all’ennesso disegno, nel guale:

- 1la Figura 1 illustre una vista in grospettiva di un dispositivo che

- -

comprende una forma di realizzazione dell’invenzicne,
~ la figura 2 illustra una viste presg lungo la linea 1I-11 di figura i, ©
« la figura 3 illustra un ingrandimento della parte circoscritta di fie
gura 2.
Dove possibile nelle varie Figure sono stati usati gli stessi riferimen-
i numarici.

‘ di. supporto

_— . . v : .

La figura 1 1llustra un bloceo 2 supportoto cu una bose 1y con un braccio

sporgerle 3 solidale con detto blocco 2. 11 bloceo 2 & dotato i un' apor-

tura atireverso cui un braccio di rohol 4 pud muoversi longitudinalsmne




L, .
crsacessssasseses Llpubrgmith sinistra {jn fioura 1) del braccio Ji
‘ essere
robot 4deveVilptate 41 un gpportuno wtensiic che vieng itllustraio cone
( :

1
'

una mana 13,

Rl

Lo

ila sua estrenill esterna il bracuio sporgenie - porka un motors mhg
ire rapidamcnte 5, @ ella sus estruadla antermae, ciod uiciﬁq al bloc-
co 2, paréﬁ un motere che gira lemtimenbo 5.

Un accopplamento 1< & associato con debin wotore o, e nells forma di rea-
iizzazione illustrata detto accoppiswento terminae con un ingranagogio 7y
intomo a cui corre una catena o una cinghia‘duntata £ che pure corre

intomo ed un ingranaggio 9 sul motore che gire roapidamente S,

Un blocco 10 & associata solidalmente con la cinghia dentata 8 e con il

14
»

braccio di robot 4, e guando la cinghia dentata 8 viene sposteta longi-
tudinalmente in una direzione o nell'altra il blocco 10 e il braccio di
robot 4 1é'seguiranno in guesto movimento.

Un freno 11, che pud essere azionabile elettricamente, idraulicemente o

. *

preumaticemente, pud, gquando azionato, bloccare il braccio d¢i robot 4

" in una posizicné arbitfaria definita,

Un braccio staZidnario 12 & posizionato al éi sutio del braccio sporgen-
te 3, e il braccio di robot 4 si muave parallelo a detto braccio stazio-
nario 12 quendo si muove la;gitudihalmente.

11 braccia stazimndrio 12 & dotato di un numero di trasmettitori A-E

in posizioni definite ma scelte arbitrariocente. Luesti tresmettitori
‘sono regolabili 1ongjtudinalmente.allbraccim stazionario 12, Un sensore

G & supportato in meniera fissa sul Lraccio di robot mobile 4,
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1 tresmettitori A=t sul breccio mobile 12 possono per ESERPLC BSSEre Core

-

rnessi ad una unité di controllo i elaboretore (non illustrata) che
serve:allo scopcidi‘scegliere 'Ie posizioni in cui i} braccio di.rubnt
deve cssere fatto iermare wolto precisamente quondo il Lraceio di robpt
viene azionato longitudinalicente.

Quéndo l'u%ensile 13, che & illuctreto come una mano supportata nell'estres
mitd sinistra del Lraccioc di robot in Figura 1, ha realigzato 1@ SUB DTS-~
stazione e il braceio di robot douve essere sposiato ad un'alira posizione,
gquasto viéne fatto in maniera tale che il motore che gira rapidamente S

& dotato di un impulso di azionamento dall'unita di contrello di elabora~

tore e pertanto comincia a girare slia sua alta velocitd di rotazicne e

’
#

azinna'la;cinghia dentata 8, con il blocco 10 ¢ il braccio di robot 4 che
‘pure segiono questo movimento,

+

Bisogna ara supporre che il braccio di reobut 4 si muova verso sinistra e

che il programma operativo del robot sia tale che il trasmettitore £

viena azibnatu dall'unitd di controllo di alaborafore.

Suando i; sensufe G passa ellore il punto Cfv [cff. figure 2 e 3), G.erom
ghefé ur bre—segnalé che fa si che il motore 5 sia staccato e il motore

£ e l'aécoppiamentm 14 siéna cannessi.
L.} accoppiamento 14 ueceler;ra ori il braccio di robot 4 cosicchd la.velo-
cifé Gi questlultimo diminuisce wlla velocitd determinata dal motore G.
I1 braccio di robot continua guindi verso sinistra con 1la sua velocitd
ridctta,_con il sensore G che r*ggi@wge il punﬁp Es degl trasmettitore E,

11 sensore G emetterd quindi un segnale Finale che fa si che il freno

. 3




11 venga aziénato, mentre conterporaneancnte i1 moture 6 e It accongieson.
to 14 vengono disattivati.

11 bfaccio 41 robot 4 ha portanto ragg;untu lLa posizione desiderati ropi-
daments e con una quantitd richivsts di dooelerczione. bLa decelerazione
nominata per ultime & detorminalc per mezss dalitacoeoppiamento 14,

-Il braccio di robot 4 & cra blocuabo nello sua posizione desiderata pér
mezzo de}Ia forza «1i blovougyio sostonzialin femita dal freno 11,

. Guando il bracciu i robot sta per realizrzare 1o sua successiva operazio-
ne il frenc 11 viwune diséttivatu, dopu i che viene azionato il motore
che gire rapidamente 5, per cul viane ripetuto il processo sopra descrit-
to.évengmnu generati un pre—segngle g un segnale finale dagli eltri tré-
'sﬁettitori chélcoopefano con il sensore B e l'uﬁité di contrallo di ela-
bofataré . ﬁ

Paftanfd, in guesta maniera, il braccio di robot pud essere Ffénafu dolce—~
mente dal suo movimento rapido e puf essere fissato ad una posizione Fiﬁa—
le precisa e_in un luogo desiderato arbitrario lungo la sua corsa di moﬁo.
11 sensore G put, se desiderate e cone illustratn, essere formato con una
punta e i trasmettitori ﬂfi possono essere cliascuno dotato ﬂi tre spor-
.gaﬁia illustrate Efs, Es, Efv per interagire con detta punta del sensore,
uné di dette sporgenze, in pafticulare Ls, essendo posizionata essenziale
mente in una posizione coritrele e le altre due, Efs e Efv, rispettivamon-
te, a;saﬁdm posizioﬁate sustanzialmente aila stessa distenza dallae detta
posizione centrale in diruzioni opposte lungo il braccio stazionhario,

11 siétema.permette inoltre che il braccio di robot sia programmato in

maniera tole che pud trovare posizioni eltermative ciot pud "saltare".
! P ) P



La ragione per questo & che & desliderubils che un "évvenimento" esternio

al programha fissato sia in grado di cembiare la parte di programma che

rimané dopo detto avvenimento. (uesto @ possibile con un azionamerco di

braceio Ji rabot e uS cantrollo @i braccio di robot progettati rispetti-

vamente nella maniera illustrata.

Affinché il braccic di robot possa essers tatlo fernare csattomenie ncila

stassa posiziqne, genza tener conto del fatio.che si nuova verso sinistra

o verso destra, il sensore G, che fomisce Il segnale relativo, pud essew
vantaggiosamente '

e Fattdvhuovere lungo il braccio di robot 4 in un movimento che corri-

spondg al gredo tisico del sensore G o del punto Es sul trasmettitore k&

a uﬁ carrisboﬁdente sensore.

Normalmente non c'é‘élcuna pnssibilité di ottenere una regolazione preci—

58 del}é poéiziune finale di unibracéiogdi robot, senza teners compléta—

mertte cnnto del fatto che il braccie di robot si muova da sinistra verso

destra o da.destra verso sinistra, nel bracci di robot che funzionano sul-

‘la base del principio "punto a punto”.

In praticé; i traSméftitufi che emettono rispettivemente i pre-segnall e

.i segnali finali, possono vantaggiosaménte gssere disposti in strati o

a livelli diversi per esempio nel breccic stazionaric 12, e in guesta ma~

niera & possibile ottenere che le pcsiéioni di fermo desiderate dei brac-

‘cio ti robot in realta possano perfino giacere alla distanza di zero dale

la posizione precedente,

{1 trasmettitori e i sensori possono consistere di mezzi di segnale che

cooperano arbitrari, & un tipo di alirentezione (per esempio i tresmet-—

titori) pud essere realizzatc in una maniera appropriata arbitraria, il



v £ e

che riguarda anciie l'erogszione di segnali dallfaliro tipo {11 sensore
cowe sepral.

L‘invenéiene non & limiteia alla Forma di realizzoazione sopra Jjescritta
a‘illustrﬁta ﬁel uihagnb, @ que;tn.é samplicemente un esempiv dell’ ine

venzione & del suo tipo di utilizaorione,

-~

Pertanto, non & necessario utilizzere due sotord, 2 al contrario quests

potreboerd essere sestituiti da un sotore singoulo se quest'ultimo & doboe

v

to di una trasmissione di tipo tele che pud realizzare lo sfessu funzice
nanento cﬁms i'dum motori sopra descritti.
Inoltre, 1'accopbimmento oud esserc dl un tipo appropriato arbitrario o
caﬁﬁizimné che 1'accoppiamento possg.realizzare il suo compito nel si-
 stema, iﬁ perticolare diminuire il liuello di energia cosl da rendere POSw
. 7 ¢ ) - . .
gibile determinare la posizicne Tinale del -breccio di robot unitariamente,
éndhe se il carico Qaria molto ad ssongio da 0 a 45 chili,
L'acchppiéménto pud per csedplo essaro idraulico o pneumatico, e pud esse-
“re tontrolleto a pressione, il chc significa che il processo di frenatura
bub cssefe Emﬁtrnllato molto dolcerente g senza gradini.
Infine, si pud menzionare che & possibile avere un numerc arbitrario di
sefisoril rispettivamente per il‘prmﬂmegnale ed il segnale finale, e che
1fintervallo fra oer esenpio 11 prewsegnale per il movimento verso sinie
stra (Efv) e il segnale Finate (Es). e il pre-segnale per il movimento
verso destra (Efs) e il sagnale finale [Es),?riSDQttivamcntn, put esso

4

re regolabile rispetto al carico rolstivo (braccio di robot pid utensie
le nil ognettao).
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1)} Procedimento per produrre un movimento rapido e una frematura dolce

}
e una posizione finale definita con precisione di un brgccio di robot
mobile carattérizzato dal fatto che un motorg che gira rapidamente (5)
aziona il braccio di robot (4) pel movimento di quest'ultimo da una’
prima posizione operativa ad una seconda posizione operativa durante una
p;ima parfe del movimeunto del braccio di robot (4), dal fatto che un motore
che gira 1éﬁtamente (6) viene azionato durante una seconda‘parte di detto
movimento cosi da puidare 1'azionamento del Dbraccio di robot {4} sopra
un accoppiamento (14) e da far si progressivamente che quest'ultimo venga
azionato lentamente, e dal fatto che in seguito il dispositivo frenantg
.(11) fa si che questo Braccio di robot (4)‘si fermi in una posizione bloc
cata Quandb il braccio di fobot'(4) raggiunge detta seconda posizione o-
perativa, | | . ’ .
2) Prccgdimento secondo la riv. 1 caratterizzato dal fatto che il motore
che gira lentamente (6) viene azionato senza tener conto della direzione
in cui viene azionato il braccio di robot (4) dal motore che gira rapida-
mente (6),-
3) Dispositivo per realizzare il procéaimento delle riv.1 o 2 caratteriz-—
zato dal fatto che comprende un braceio di robot mobile (4) che & dotato
di un elemento sensore (G)che pud essere azionato da elementi trasmetfi—
tori(A—E) che sono disposti in pQSizioni regolabili su un braccio stazio-
nario (12) parallelo al braccio di robot (4) e che somno azionabiiixda un
‘procadimento di controlle di. visualizzazione e che servono come trasmet—

titori d'impulso per un motore che gira rapidamente (5) ed un motore che

gira lentamente (6), rispettivamente, dei quali l'ultimo & dotato di un
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accoppiamento (14) i mezzi (5, 6,14) essendo atti ad aziomare il bpaccio
di robot (4) e ad un freno (il), i mezzi (5,6,14,11) cooperando pe% far

si che il braccio di robét (4) venga agionato rapidamente, venga aziona-—
to progressivamehte pilt lentamente, e si fermi e sia bloccato quando essso
(4) raggiunge la sua posizione finale, rispettivamente.

4} Dispositivo secondo la riv. 3 caratterizzato dal fatto cherquando il
braccio di robot (4) viene aziomnato dal-motore che gira rapidamente ()

e il braccio di robot (4) e vicino alla éua successiva posizione ope-
rativa, viene azionato un elemento definito (per esempio E) fra detti e-
lementi trasmettitori (A-E) da detto processo di controllo di vigualizza-
zione, che aziona 1‘elemﬂnorsensore (G) del braccio di robot (4)'per a—
Zionare e disattivare-rispettivamgnte gia il motore che gifa lentamente .
{6) che il motore che giré rapi;amente?(S) e 1'accoppiamento (14) e il
-freno.(ll). ’ . .

5) Dispositivo secondo la riv. 4 carattefizzato dal fatto che-detta attiva

zione viene eseguita in maniera tale che detto elemento trasmettitore(EVf
- . .

o Efh suﬁ;j eroga un presegnale all'elemento sensore (¢) del braccio di
robot (4) segnale cﬁé fa si che il motore che gira lentamente (6) e ltac-
coppiaﬁentof14}§engano atiivati cosicch® il movimento rapido del braceio
di. robét (4) progressivamente si cambia in un movimento lento, e ‘dal fatto
che nel movimento lento cgntinuato dal braccio di robot {4) detto elemento
tfésmettitore (EsguEhroga un segnale finale e di nuovo aziona l'elemento

sensore (G) del braccio di robot (4) cosicch® viene azionato un freno (11)

e il traccio di robot (4) si ferma nella sua prevista posizione operativa,
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mentre i due motori (5, 6 ) vengono fermati e l'accopiamento (14) viene
disattivato.
Segue 1 tavola di disegni

Per traduzione conforme

BUE@ION’f.p.A.
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