MINISTERO DELLO SVILUPPO ECONOMICO
DIREZIONE GENERALE PER LA LOTTA ALLA CONTRAFFAZIONE
UFFICIO ITALIANO BREVETTI E MARCHI

DOMANDA DI INVENZIONE NUMERO|{[102015000086935
Data Deposite 123/12/2015
Data Pubblicazione 23/06/2017

Classihche 1PC
Sezimef[()iaﬁse SottoclassellGruppoel|Sottegruppo
B 25 g 04 [

Titolo

Robot industriale multi-asse, in particolare di tipp SCARA




DESCRIZIONE d=ll’ invenzicone industriale dal titolo:

“Robot  industriale multi-asse, 1in particolare di  tipo

-

di: Comau S.p.2&., nazZicnalita italiana, wia Rivalta 30,
10085 Grugliasco TO

Inventori designati: BORDEGNONI Stefanc, CINIELLD Franc

L,Q
9]
8]

LDepositata il: 23 dicembre 2015

Aok ok

TESTC DELLAZ DESCRIZIONE

La presente invenzione riguarda un robkot industriale
multi-asse, in particolare di tipo SCAER, & nelle zpecifico
la struttura di base tramite cui il rchot viens ancorato ad
un telaic o una struttura 41 supporto  esterna nslla
condizicone di installazicne in corrispondenza della zona di

¢ destinats
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Nelltambita dell'automszione  industriale 1 robot
milti-asse di tipo Scara si stanno diffondsnde in manisra
capillare in diversi campi di producicnes grazie alla  lora
compattezza 2 alla loro versatilita.

Alla luce di guesta crescente diffusions, & sentita
l'esigenza  pesr  chi  opsra nelltambito dellautomazions

industriale di e

i
La
f[‘

:r= in grado di coffrire una gamma dgquanto
pin possibile anpia di soluzioni per tale tipologia di
robot, al fine di soddisfare tutte le specifiche ssigsnce
delle sempre pll numeross applicazioni.

In tale contesto, la presente invenzione si propons di
realizzarse un rcbhot multi-asse di tipos SCARA che riszulti
migliorato rispatto alle scluzioni oyl note, in
particolare in  termini di versatilita e facilita di

installazione =d implego.



Lo scopo indicato viene raggiuntce ftramite un robot

entants le caratteristichs indicate nella

La

pre
rivendicazione 1.

Le riverndicazioni formanc parte integrante
dell'insegnamentoe tecnico gqui somministrato in relazione
all'invenzicne.

Tltericori caratteristiches e wvantaggi dell*invenzione

rigsulteranns  evidenti dslla descrizions che  sesgue con

riferimente ai disegni anriessi, forniti a purce titolo di

esempio non limitative, in cuil:

- la figura 1 rappresenta secondo una @ vists

£

prospettica, una  forma di attuazicne  del  robot gui
degcrittao;

- la figura ¢ rappresenta una vista di dettag
rebot di figura 1, in cui la struttura di base ds

risulta parzialmente disassenblata  per facilitare la

compreansions della scoluzions;

- la figura 2 rappresenta la struttura di bass di
figura 7 in una condizicne assemblata;

- le figure 42-4D rappresentanc diverse configuraszioni
di installazicons del robot qui descritto.

Nella =eguente descrizicons scono illustrati  wvari
cificd finaliz

dettagli 5 ratil ad  una approfondita

comprensiocns delle  forms di attuazions. Le  formes  di
attuazicne pogsonce essere realizzate senza unoe o piliu desi
dettagli specifici, o con altri metodi, componenti o
materiali ecc. In  altri casil, strutturs mnateriali o
operazioni noti non sono mostrati o descritti in dettaglio
per svitare di rendsre oscurl varli aspetti della forma di
attuac-ione.

I riferimenti gqui utilizzati sonc scltants  per

comadita 2 non definisconce dungue 1'ambitos di tutela o la
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portata dells forme di attuazionse.

Come detto scopra, la presente invenzicns riguarda un
robot industriale multi-asse, in particolare di tipo SCARR.

Come & noto nella tecnica, tale tipologia di robot
convenzionalmente prevade dus bracci di robot fra lorc
articola 2 una testa copsrativa portata dal  secondo
braccio = mobkile sgia in traslazione chs  in otazione
rispettivaments lungo 2 attornoe ad un medssime aszss che &

parallels alltasse di articcelazions dei dus bracei; allo

steszac modo, 1l primo braccio & articclatce ad una struttura
di kase del robot attorne ad un ulteriore asse parallslc ail
due assi menzionati.

La figura 1 rappresenta una forma di attuazicne del
robot SCAR2Z qui descritto, nella gquale con 1 numeri di
riferimento 10 & 12 =zono indicati rizpsttivamente 11 primo
g il secondo braccic del robot, con i1l riferimente 14 1la

testa operativa = con il riferimento 1€ la struttura di

|[4

base

Con  riferimento  alla  struttu di base 1&, es:

i
o

normalments contiens i1l motors di azionamento del primo
hraccic 10. Si neoti c¢he essa ha comunemente anche la
duplice funzicne di  portars i connettori  per il
collaegamento degli allestimenti del robot {ovverc cavi
elettrici di alimentazicons dei motari, tuki di

alimentazione delltaria, ecce.) con le reti di alimentazione
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sterns, e di predisporre 1 mezzi per 11 fizsaggic del
robot alla struttura esterna che andra a suppertarlo nella
condizicne di installaczione.

In moedo di per =& noto, la struttura di  bkase 16
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la figura 2 - un corpe principale 18,
ottenuto per =stampaggic di materiale metallicco fuso, che

definizce internamsnts una cavita entro cui & alloqgiat@ il



suddettc motore e le porzioni terminali degli allestimenti
del robct. La struttura 16 comprende, incltre, una piastra
20 su cul sonc portati diversi connesttori efo porte © - che
possone sesgsere non solo Al tipe slettrico ma anchs  ad
ezempic  pneumatico - cul  sono collegate  le  suddette
porzioni terminali  degli  allestimenti, e che chinde
dall'esterno la cavita del corpo 18. Gli allestimsnti
indicati fuoriescono sotto forma di un fascio di cavi e/
tubhi dalla struttura di base attraverso un'apsertura 187
ricavata sulla parste superiore di tale sztruttura e =i
collegans  dirsettaments al guscio =superiore del secondo
braccio.

Nella struttura 4i hase del robot gui descritte, 1l

corps 18 presenta una parete postericre 18A 2 una parete
inferiore 18B su cul la cavité interna del corpe definiszsce
rispettive apsrture 1837, 18B’. La plastra 20 & configurata
par esserese associata indifferentemertse all'una o alltaltra
delle due pareti 183 = 18B coprende  totalmente  la
corrispondente apsrtura.

Le caratteristiche sopra indicste offrono il wvantaggio
di consentire dus diverse modalita di collegamento degli
allestimenti del robct alle reti di alimentazicne esterne
OVVErc il ool legamento in fuesticne o avvenire
indifferentementse © 1in corrigpondenza del lato inferiore

della struttura di hs

2, laddove la plastra 20 sia montata
zullas parete  infericre 18B del corps 18, oppure  in
corrispoendenza del lato posteriore, laddove la plastra 20
sia montata invece contro la parste postericres 184, cid in
fun-ione delles specifichs ezigerize dalle varie

applicazicni.

Jl

In wvarie forme di attuazions, cosi comse in guslla

illustrata, la struttura di bases 18 comprende, incltre,



isere
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un’ulteriore piastra 21 che, come la piastra 20, pud =

=l 182 e 13R ed ha
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sociata ad entrambe le dus pareti 1
uriicamente una funzicne di copertura delle corrispondenti

aperture di tali pareti. In forme  di attuazions

alternative, anche la piastra 21 presanta invecs uno o piu
connettoeri per 17allacciamento degli allestimenti del rcobot
alle reti di alimentazione ssterne.

Le plastre 20, 21 sone collegabkili &l corpo 18
preferibilmente tramite viti o bulloni che impegnans fori
corrispondenti ricavati zulla plastra = su tale corpoe; ad
ogni modo, & poessibkile prevedere anche moedalita  di
collegqamento di altro tipe, ad esempic ad incastro, tramite
irnicollaggic, 20C. . In proposito, g1 noti che il
collegamente pud esssre sia di tipo temporanec, cosi da
consentire di wvariare la dispogizions delle piastre anche
successivamente, ad  esemplo  al momentoe di una  nuova
installazions del robot, sia 4di tipo permanentes - in
particolars per la plastra 21 - cosicche la dispozizione
scelta al momento della fabkbricazicne del rokot rimanga
fizsa 2 non modificabile.

In wvaris forme di sttuszions, cosl come in guella
illustrata, il corpo 18 presenta una coppla di flangs 1280
in immediata adiacenza = al lati oppesti di ciascuna delle
i

due pareti 183 = 18B, che sono predispostes per i1l montagg

e 11 fissaggic della struttura 18 ad una struttura di
supporto esterna del robot. In particclare, le flange 18T
pressntano una serie di fori prediszposti per una nodalita
Al fissaggic tramite viti o bulloni.

In varie forme di attuazicne preferite, cosi come in
gquella illustrata, le pareti 182 & 1HB risultanoe ribassate
rispetto alle flange 18C adiacenti, in modoe da individuare,

fra tali flange, corrispcondenti  sedi  predisposte per

n



ricevere indifferentemente ciascuna delle due plastre 20,
21 & per accogliere tall pilastre in una condizione in cuil
egse rimangonce entro 1fingombro frontale delle dus flange o

comungus a filo con gqueste.

Iere

Le flange 18C =2 in gsnerale il corpoe 18 possono
oppoertunaments dimensionati perchd gid zclo una delle due
coppie di flange =ia in grado di zcpportare da sola 11 pesa
dell’ inters robhot. Al riguardo, comes visto scopra, i1l corpo
18 & preferibilmente realizzato in un materiale metallico,
ad ezempic una lega di magnesio.

La struttura di base 1& del rcbot gui descrittc puo
dungue essere montata e fissata sia in corrispondsnza del
suc lato inferiore, nells modalita di montaggioc cosiddstta
Ya pavimento”, tramite le flange 187 adiacenti alla parete
inferiocre 18B, =ia 1in corrispondenza d=1 0 suce lato

posteriore, neslla modalita 4di monts cosiddetta Ma

parate”™, ftramite le flange 18C adiacenti alla parete

sesteriore 18A; anche in questc caso la zscelta di una dslle

]

due modalita di fissaggio potra dipendere dalle specifiche
esigenze delle varie applica=zioni.
La figura 4 illustra in maniersa schematica les diverss

configurazioni in cui il robot gqui descritto pud

installato:

- la figura 43 illustra una prima configurazions in
culi il robhot 2 mantate a pavimento 2 1 connettori C per 11
callegamento degli allestimenti con 1= retdl cdi
alimentazioni esterns sonc posizionati sul lato postericre
dalla struttura 1&;

- la figura 4B illustra una seconda configurazicns in

cui il robot & montatc a parste = 1 comnnettori € sono

b}
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posizionati sulle stesso lato postericres di montaggio d=11la

struttura 16¢;



- la figura 4C illustra una terza condizione in cuil il

rchot & montatce a  pavimento e 1 connstteri O sono

posiziconati sullo stesso lato inferiors di montaggico dslla
struttura 1&;

- la figura 4D rappresenta una gquarta configurazione
in cui il robot 2 montato a parste = 1 connettori © =sono
poesizionati =ul lato inferiore della struttura 16.

Come detts sopra, le varie configurazioni illustrate
potrannce essere adottate in funzicne dslle ssigenze delle

diverss applicazicni cui il rchot verra destinatac.

s}

Naturalmente, fermc reastandac il principio
dall'invenzicne, 1 particolari 4di realizzazione 2 le forme
di attuazicone potranno variare, anche in moda
significativo, rispsttc a&a gquanto gui illustrato a puro
titole di ssempic non limitativo, senza per questo uscire
dallTambitso delltinvenzicone, cosl come & definito dalle
rivendicaziconi annesss. Ad  esempio, in una  forma  di
attuazione alternativa, anziché prevedere 1fulteriore
plastra =1 sopra descritta, la stessza plastra 20 pud
presentare dus porzioni distinte orientate ortogonalmeante
1"una ris

setto all’altra, che possono essare impisgats allo

1
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tesso modo dells dus pilastrs 20 e 21 zopra descritts.



RIVENDICAZIGNI

1. ERobot industriale multi-asss, 1in particolarse di
tipo SCARA, comprendente:

- una struttura di base (163},

- un primo braccic di rokot (10} collegatce in modo
articclate alla struttura di baze {1&) attornos ad un primo
asse di rotazions (I},

- un secondo braccio di robhot (12) collsgato in modo
articclate a detto primo braccio attornos ad un secondo azse
di rotazione (11} parallelc a detto primo asse,

- un’unita operativa (14} portata da detto s

hraccic e comandabile in un primo movimento di traslazions
lungs un terzo asse {(IITI}, = in un second> moviments di

rotazione attorno a detto terzo asse, dettoe terszso a

ey]

e
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cezgsende parallelo a dettl prime & secondo asse;
in cul detta gtrutturs di base (18} comprends:

- un corpa  principale (18} definsnte una cavita
interna in cui scno alloggiati il motore di azionamento di
detto prime hraccico e una serie di connessioni di detto
robot: e

- una piastra {Z0) portante unc o piu connettori (O}
collegati a dette conneszioni, e accoppiata a detto corpo
principals per chiudere dall’asterno detta cavitas

detto rohot essendo caratterizzato dal fatto che:

- detto corpo principals (18} comprende una parete
inferiars {12B} =d una parste posteriore {(18A) =zu cul detta
cavita interna definisce rispsttivamente una prima =d una

seconda apertura (1&%B', 1BA%);

peR

- detta pilastra (20} e configurata per eassare

socliata indifferentemente all'una ¢ all'altra fra destta

i
@]
Ul



parets inferiore e detta parete postericres  coprendo
totalmente la corrispondents apertura {(18B7, 18A7).

2. Robot =zecondos la rivendicazione 1, comprendente

un‘ ulteriors plastra (213 che & anch’essa configurata per
ggsere assoclata indifferentementes all™una o all'altra fra

detta parete inferiore e detta parste postericre coprendo

)

totalmente la corrispondents apertura {(18B7, 18a7),
in modo tale per cul detta pilastra e detta ulteriors
plastra (20, 21} possane essers montate su detto corpo
principale, =elsttivamente,
in una prima condizions in cui detta pilastra (£20) &
associata a detta parsete inferiore (13B} = copre dstta

prima apsrtura (18R} e detta ultericrs plastra (21 &

aszcciata a detta parete posteriore (183) = copre detts

£

seconda apsrtura (184"} ; oppurs

in una seconda condizions in cul detta plastra (20} &
associata a detta parete posteriore (18A) e copres dstta
szeconda apertura (182°) = detta ultericre piastra (21} &
azzcciata a detta parete inferiore ({18B) = copre detta
prima apertura (12B7).

3. Bobkot zecondo la rivendicaszione 1 o 2, in cul detto

]

O
oo

orpo (18} prezenta in corrispondenza di clascuna di dette

i

(K
it

pare 183, 18B}, infericre e postericre, corrispondenti

porzicni (18C) predis

oste per 11 montaggio g 11 fisss

dl detts struttura di hase {(1&) ad una struttura szterna.

lenti

4. Robot  sesconde una  gualsiasi delles  prec
rivendicazicni, in cul  dettc  corpo {18} presenta 1in
corrispondenza 4di cliascuna di  dette pareti {182, 18B},
irifericre e postericre, una coppla di flange (18C) disposte
ai lati opposti della corrispondente parste o dotats di

fori di fissaggio.



5. Rokot sacondo la r l wvend l Ca=s l Qe i l n <u l dette
I
SR _.j_ ( 122 18B \‘ l"iSUl Cana rib: Ssarte I‘i.‘: SI=R N NER a dette
14

flangs {18C) cosl da individuare rispettive sedi

predispc per alloggiare indifferentemsnte detta piastra
o detta ulteriore plastra, in una condizicons in cul dette

plastre |

20, 21y risultance contenute entro 17 ingombro
frontale di dette flange (18C) o comungue a filce con
Jqueste.

6. ERobot szecondo una qualsiasi  delle  precadenti

rivendicazioni, in cui, alternativamente a detta piastra e

]

i)

a detta ulteriore plastra sntrambe configurate per ezser

T
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i

aszocliate indifferentemente all'una o all'altra fra detta
parete infericre e detta parete posteriors,
a0

detta pilastra (20) presenta una prima e una se=conda

A

]

poerzicne che =zono  entrambe configurate per

s}
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assoclate indifferentemente all'una ¢ all'altra fra detta

parsete inferiore o detta parste p ericore coprendo
totalmente la corrispondents apertura {(18B°7, 1227), in cuil

de

(K
it

ti connettori () =scono posizionati su almens una fra
dette prima & ssconda porzicne di detta plastra,

in modo tale per cul detta pilastra possa  essere
montata su dettc caorpo principals, sslettivamentes,

in una prima condizicons in cul detta prima porzione &
associata a detta parete infericre {18B) & copre detta

;

prima apertura {(l18B’; = detta seconds porzicne

a detta paretes postericre {(122) e coprs detta
apertura {(18A"); oppure

in una seconda condizions in cul detta prima porzicone
2 assoclata a detta parsete poesteriore {(132) e copre detta
zeconda apertura (18473 e detta seconda porzicns 8

associata a detta parete infericre {(18B} & copre destta

prima apertura (18R7).



7. Robot seconds la rivendicazicons &, 1in cul detti
t

)

tori (€Y sonc posizicnati s

ir

olo 2u una fra dette prima

g seconda porzions di detta piastra.
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