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Il dispositivo di frenatura per un braccio di la-
voro oscillante in apparecchiature di comando a ginoc-
chiera, comprende mezzi di frenatura agenti in corri-
spondenza ad una posizione operativa del braccio di
lavoro; 1l dispositivo di frenatura 1in particolare
comprende un deceleratore idraulico agente in corri-
spondenza della posizione operativa, avente uno stelo
di comando mobile secondo un asse longitudinale, non~
ché comprende un braccio di azionamento collegato
all’albero girevole di comando del braccic di lavoro e
destinato ad agire sulloc stelco di comando del decele-
ratore idraulico. Lo stelo di comando del deceleratore
ed il braccio di aziconamento presentano superfici di
contatto conformate e disposte 1In modo tale che il
braccic di azionamento eserciti una forza di spinta

sulio stelo di comando stesso che si mantiene sostan-
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zialmente coassiale all’asse di azionamento del dece-
leratore.

DESCRIZIONE

SFONDO DELL’ INVENZIONE

La presente invenzione concerne un dispositivo di
frenatura per un’apparecchiatura di comando a ginoc-
chiera comprendente un braccio di lavoro oscillante,
adatto in particolare per frenare il braccioc di lavoro
in corrispondenza di una posizione operativa; la pre-
sente invenzione concerne altresl un’apparecchiatura
di comando a ginocchiera comprendente almeno un dispo-
sitivo di frenatura per il braccic di lavoro coscillan-
te.

STATC DELL’ARTE

In generale sono note apparecchiature di comando
con braccio di lavoro oscillante, le qguali vengono ad
esempio impiegate nel settore automobilisticeo, lungo
le linee di assemblaggio delle carrozzerie, per coman-
dare pesanti strutture di supporto per dispositivi di
bloccaggic e/o di centraggio di parti in lamiera da
assemblare tra loro.

Un’apparecchiatura di comande di questo genere,
nota ad esempic da EP-A-1 300 625, convenzionalmente
comprende un corpo scatolare a cui €& imperniato un

braccio di lavoro mobile angolarmente tra una prima ed
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una seconda posizione operativa, ed un attuatore line-
are di tipo pneumatico operativamente collegato al
braccico di lavoro mediante un biellismo a ginocchiera
alloggiato nel corpo scatolare del dispeositivo.

In generale, nelle apparecchiature di comando di
questo genere, esiste l'esigenza di comandare il movi-
mento del braccio oscillante, a cui & collegato il ca-
rico da muovere, in modo regolare ed estremamente pre-
ciso, mantenendo un accurato controllo delle posizio-
ni, in particolare durante i transitori di arresto del
movimento in corrispondenza delle posizioni operative.

A tale scopo possono essere impiegati mezzi di
smorzamento e frenatura di tipce pneumatico associati
all’attuatore lineare dell’apparecchiatura, come ad
esempio illustrati in EP-A-~1 199 480 e DE-A-3307584,

In particolare, in EP-A-1 199 480 & illustrato un
attuatore pneumatico comprendente una camera per un
pistone chiusa da una testata antericre e da una te-
stata posteriore, in ciascuna delle gquali & prevista
una Jluce di entrata-uscita di aria in pressicne, che
sl apre in una cavita disposta coassialmente e comuni-
cante con la camera del pistone.

L’attuateore comprende inoltre mezzi pneumatici di
frenatura che consentono di controllare il movimento

del pistone al termine della sua corsa, i gquali com-
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prendonc per ogni testata un passaggio ristretto di
sfiate dell’aria ed un cannotto fissato al pistone su
un lato rivelto verso la testata stessa, che & desti-
nate a penetrare a tenuta nella cavita della testata,
chiudendo la luce di entrata-uscita dell’aria; in que-
ste modo, l'aria residua contenuta nella camera & oh-
bligata a fuoriuscire in modo controllato dal passag-
gio ristretto, decelerando la corsa del pistone al
termine della sua corsa.

L"impiego di mezzi di frenatura di guesto genere
nelle apparecchiature di comandc suddette, tuttavia
implica diverse problematiche di carattere funziocnale,
in guanto 1l’'utilizzo di un fluido comprimibile guale e
l"aria compressa non consente un preciso contrello
della posizione e del movimento del braccio di lavoro,
e per di pild comporta una possibile insorgenza di vi-
brazioni e oscillazioni parassite del braccio di lavo-
ro stesso che inducono delle sovra-sollecitazioni
nell’apparecchiatura di comando.

Inoltre, simili mezzi di frenatura si dimostrano
inadeguati nel case in cuil il braccio di lavoro debba
essere mosso a velocitad elevate, ad esempio dettate da
specifiche esigenze produttive, in quanto non sono in
grado di assorbire gli elevati wvalori di energla cine-

tica che si vengono a generare, compromettendo cosi il
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funzionamento e lraffidabilita generale
dell’apparecchiatura di comando.

Una possibile soluzicone sarebbe guella di impie-
gare convenzionali mezzi di frenatura di tipo idrauli-
co, eventualmente asscciabili allfattuatore lineare, i
quali tuttavia comporterebbero un sensibile incremento
della complessita costruttiva, con conseguente incre-
mento deil costi e maggiori rischi legati
all’affidabilita dell’apparecchiatura.

SCOPI DELL' INVENZIONE

Scope principale della presente invenzione & di
fornire un dispositivo di frenatura per
un’apparecchiatura di comando a ginocchiera, che sia
costruttivamente semplice ed economico, e che consenta
di decelerare efficacemente il braccio di lavoro anche
in presenza di elevati valori di energia cinetica per
il braccio stesso.

Altro scopoc della presente invenzione € di forni-
re un dispositivo di frenatura del genere sopra cita-
to, che consenta di esercitare un’azione frenante con-
trollata e di valore costante sul braccio di lavoro,
permettendo cosi un preciso controllo della posizione
e del movimento del braccio di lavoro.

Ulteriore scopo della presente invenzione é di

fornire un dispositivo di frenatura del genere sopra
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citato, che presenti caratteristiche costruttive e
meccaniche facilmente adattabili, sia per consentire
lfinstallazicone su diversi tipi di apparecchiatura di
comando, sia per consentire un corretto posizionamento
del braccio di lavoro anche in presenza di giochi in-
terni all’apparecchiatura di comando.

Ulteriore scopo ancora della presente invenzione
¢ di fornire un’apparecchiatura di comando a ginoc-
chiera che sia costruttivamente semplice, e che sia in
grado di imporre un movimento veloce al braccio di la-
voro, mantenendo al contempo un controllo ottimale del
movimento del braccio stesso, in particeolare in corri-
spondenza delle posiziconi operative.

BREVE DESCRIZIONE DELL’‘INVENZIONE

Secondo un primo aspetto dell’invenzione, quanto
sopra pud essere consegulito mediante un dispositivo di
frenatura per un’apparecchiatura di comando a ginoc-
chiera comprendente un braccio di lavoro oscillante
collegato ad un albero girevole di comando, in cui
detto dispositivo di frenatura comprende mezzi di fre-
natura agenti in corrispondenza ad una posizione ope-
rativa del braccio di lavoro, caratterizzato dal fatto
di comprendere:

- un deceleratore idraulice in corrispondenza di

detta posizione operativa, avente uno stelo di comando




mobile secondo un asse longitudinale; ed

~ un braccioc di azionamentoc collegate allfalbero
girevole del braccio di lavoro e destinato ad agire
sullo stelo di comando del deceleratore idraulico,

lo stelo di comandc del deceleratore e 11 braccio
di azionamento presentando superfici di contatto con-
formate e disposte in mode tale che il braccio di a-
zionamento eserciti una forza di spinta sullc stelo di
comando stesso che si mantiene sostanzialmente coas-
siale all’asse di azionamento del deceleratore.

Secondo un ulteriore aspetto dell’invenzione, si
e fornita un’apparecchiatura di comando a ginocchiera
con braccio di laveoro oscillante, del tipo comprenden-
te:

- un corpo scatcelare;

- un braccio di lavoro collegato ad un albero gi-
revole di comando operativamente collegato ad un at-
tuatore lineare, 11 braccio di lavoro essendo mcohile
angolarmente fra una prima ed una seconda posizione
operativa; e

- mezzi di frenatura agenti in corrispondenza di
almeno una di dette prima e seconda posizione operati-
va del braccic di lavoro,

caratterizzato dal fatto che detti mezzi di fre-

natura comprendono:
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- un deceleratore idraulico in corrispondenza di
almeno una di dette prima e seconda posizione operati-
va del braccio di lavore, ciascun deceleratore presen-
tando uno stelo di comando mobile secondo un asse lon-
gitudinale; ed

- un braccio di azionamento per ciascun decelera-
tore idraulico, collegato all’albero girevole del
braccio di lavero e destinato ad agire sullo stelo di
comando del deceleratore idraulico stesso,

lo stelo di comando di ciascun deceleratore e il
relative braccic di azionamento presentando superfici
di contatto conformate e disposte in modo tale che il
braccio di azionamento eserciti una forza di spinta
sullo stelo di comando stesso che si mantiene sostan-
zialmente coassiale all’asse di azicnamento del dece-
leratore,

BREVE DESCRIZIONE DEI DISEGNI

Queste ed ultericri caratteristiche secondo la
presente invenzione, risulteranno maggiormente dalla
descrizione che segue con riferimento ai disegni alle-
gati, in cui:

- Fig. 1 e una vista laterale di
un’ apparecchiatura di comando comprendente un primo ed
un secondo dispositivo di frenatura secondo la presen-~

te invenzione, in cui 11 braccio di lavoro € in una
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prima posizione operativa:

- Fig. 2 e una vista laterale del-
l7apparecchiatura di comando di Fig. 1, in cui il
braccio di lavoro e in una seconda posizione operati-
va;

- Fig. 3 illustra un dispositivo di frenatura se-
condo la presente invenzione;

- Figg. da 4 a 7 sono particolari ingranditi il-
lustranti le superfici di contatto del dispositivo di
frenatura di Fig. 3, in diverse posizioni di aziona-
mento;

- Fig. 8 & una vista prospettica parziale esplosa
dell’ apparecchiatura di Fig. 1;

- Fig. 9 € una vista in sezione longitudinale del
deceleratore idraulice del dispositivo di frenatura di
Fig. 3; e

- Fig. 10 & una vista 1in sezione longitudinale
dell’apparecchiatura di comando a ginoccchiera secondo
la presente invenziocone,

DESCRIZIONE DETTAGLIATA DELL’INVENZIONE

le caratteristiche generali della presente inven-
zione verranno 1illustrate gqui di seguito attraverso

alcuni esempil di realizzazione.

Nelle figure 1 e 2 & illustrata

un’ apparecchiatura di comando a ginocchiera in cui so-
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no previsti un primo ed un secondo dispositivo di fre-

natura secondo la presente invenzione.

In particolare, 1l’apparecchiatura di comando se-
condo 17invenzione, complessivamente indicata con 11l
riferimento numerico 10, comprende un corpo scatolare
11 di supporto per un braccio di lavoro 12 collegato
ad un albero girevole di comando 13, a sua volta ope-~
rativamente collegatce ad un attuatore lineare 14 di
tipo pneumatico, come piu avanti spiegato.

Il braccio di lavoro 12 & mobile angolarmente fra
una prima posizione operativa, illustrata in Fig. 1,
ed una seconda posizione operativa, illustrata in Fig.
2, che pud essere modificata in funzione delle esigen-
ze operative, nel modo piu avanti chiarito.

Come detto, 1l’apparecchiatura 10 in questo caso
comprende un primo dispositivo di frenatura 15, agente
in corrispondenza della prima posizione operativa del
braccio di lavoro 12, ed un secondo dispositiveo di
frenatura 16, agente in corrispondenza della seconda
posizione operativa del braccio di lavorc 12.

Non si esclude comunque che lfapparecchiatura 10
possa comprendere un solo dispositivo di frenatura a-
gente in corrispondenza di una sola di dette prima e
seconda posizione operativa del braccio di lavoro.

Il primo dispositive di frenatura 15 comprende un
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deceleratore idraulico 17’, che e agente in corrispon-
denza della prima posizione operativa del braccio di
lavoro 12, e che presenta uno stelo di comando 18 mo-
bile secondo un asse longitudinale A.

A sua volta, il secondo dispositivo di frenatura
16 comprende un deceleratore idraulice 177, che é& a-
gente in corrispondenza della seconda posizione opera-
tiva del braccio di lavoro 12, e che presenta uno pro-
prio stelo di comando 18 mobile secondo un rispettive
asse longitudinale A.

Come visibile nelle figure, gli assi longitudina-
l1i A di azionamento dei deceleratori 177, 17'' sono
disposti in posizioni angolarmente distanziate fra lo-
ro in un pilanc ortegonale all’alberco di comando 13.

Il primo dispositivo di frenatura 15 comprende
inoltre un braccio di azionamento 18’ per il primo de-
celeratore idrauliceo 17/, mentre il secondo dispositi-
vo di frenatura 16 comprende un braccio di azionamento
19" per il secondo deceleratore idraulico 1777; 1
bracci di azionamento 197, 197¢ sono collegati
all’alberc girevole 13 del braccio di lavoro 12, in
posizioni angolarmente distanziate fra lorc nel sud-
detto piano ortogonale, per ruotare con il braccio di
lavoro 12 secondo tale pilanc tra la prima posizione

operativa, in cui il primo braccioc 19’ azicna lo stelo
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sizione operativa, in culi 1l secondc braccio 187’ a-
ziona lo stelo del secondo deceleratore idraulico
17**, lungo un angolc di rotazicne prefissato.

Come 1illustrato nelle figure da 4 a 7, 1lo stelo
di comando 18 di ciascun deceleratore 177, 1777 e il
relative braccio di azionamento 197, 197’ presentano
superfici di contatte 20, 21 conformate e dispceste in
mode tale che 11 braccio di azionamento 197, 197 e-
sercitli una forza di spinta F sullo stelo di comando
18 stesso che si mantiene sostanzialmente coassiale

all’asse di azionamento A del deceleratore 177, 1777,

Cid avviene in particolare lungoe 1’interco angolo
di rotazione in cul ciascun bracclo di azionamentc
197, 19'' agisce sullo stelo di comando 18 del relati-

vo deceleratore 177, 1777.

Ai fini della presente descrizione, con
l’espressione "“forza di spinta sostanzialmente coas-
siale all’asse di azicnamento” si intende che la forza
di spinta F sia coassiale o al massimc possa essere
inclinata di un angoloc o compreso fra 0° e 3° rispetto
all’'asse di azionamento A del deceleratore, risultando
comungue passante per 1l’asse di azionamento A stesso.

Grazie ad un simile accorgimento, la forza di

spinta F esercitata da ciascun braccio di azionamento
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19/, 19’7 sulloc stelo di comando 18 del relativo dece-
leratore 177, 17’ ncon presenta significative compo-
nenti di forza agenti in direzione trasversale allo
stelo di comando 18, 1limitando cosi drasticamente 1
rischi di rottura dello stelo 18 stesso, e ottenendo
valori di forza F che presentanc una componente in di-
rezione assiale che si1 mantiene pressoché costante
lungo tutto l’'angolo di azicnamento del deceleratore,
con significativi wvantaggi in termini di controlloe
della frenatura del braccio di lavoro 12,

Per conseguire c¢io, 11 braccic di azionamento
197, 19’ comprende una superficie concava di spinta
21, su un lato rivolto verso 1l deceleratere 177,
177, mentre ad una estremitda dello stelo di comando
18 del deceleratore 177, 17'' e prevista una superfi-
cie convessa di reazione 20.

La superficie concava di spinta 21 prevista su
ciascun braccio di azionamento 19, 19’’ presenta, nel
piano di oscillazione del braccic 19', 19’ stesso, un
profilo curvo avente uno o piu raggi di curvatura;
preferenzialmente, come nel caso illustrato, la super-
ficie concava 21 é definita da un arco di circonferen-
za avente un singolo raggio di curvatura Rl.

Parimenti, la superficie convessa di reazione 20

prevista sullo stele di ceomande 18 di ciascun decele-
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ratore 17, 17’7 presenta, nel piano di oscillazione
del braccio di azionamento 197, 1%°’, un profilo curvo
avente uno o piu raggl di curvatura.

Nel caso 1illustrato, la superficie convessa di
reazione 20 & definita su una testa di contatto 22 di-
sposta all’estremita dello stelo di comando 18 del de-
celeratore 177, 17'7; preferenzialmente, la festa di
contatto 22 prevista sullo stelo di ccmando 18 & sotto
forma di un cuscinettc sferico comprendente una sfera
di contatto 22 supportata in modo liberamente girevocle
su una pluralita di sferette di supporto, la quale
presenta un singole raggic di curvatura RZ2.

Preferenzialmente, la superficie concava 21 pre-
senta un centro di curvatura C1 che, durante 11 con-
tatto con la superficie convessa di reazione 20, giace
sull’asse di azionamento A del deceleratore, nonché
presenta un raggio di curvatura Rl pari ad almeno due
volte 1l raggio di curvatura R2 della testa di contat-
to 22.

I deceleratori idraulici 177, 17'' possono essere
supportati su un lato del <corpe scatolare 11
dell’apparecchiatura 10, oppure, a scelta, sul lato
opposto  del corpo scatelare 11 stesso, tramite
un’ apposita mensola 23 fissabile tramite bulloni o al-

tri mezzi di fissaggic rimovibili.
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In funzione del lato di montaggio dei decelerato-
ri 177, 17’7, 1 bracci di azionamento 19, 1%'' vengo-
no di conseguenza previsti o collegati all’albero gi-
revole 13 del braccio di lavoro 12 sul medesimo lato
del corpo scatolare 12,

Ciascun deceleratore 17', 17'' & supportato sulla
mensola 23 in modo regolabile in posizione secondo la
direzione dell’asse di azionamento A del deceleratore
17, 17" stesso.

Come illustrato in Fig. 9, preferenzialmente cia-
scun deceleratore 177, 17'’' comprende un corpo cilin-
drico 24 provvisto di una filettatura esterna 25 impe-
gnabile in un rispettivo foro filettate 26 previsto
nella mensola 23, in modo tale da consentire una sem-
plice regolazicne assiale del deceleratore 17’7, 1777
mediante avvitamento.

Sulla filettatura 25 viene inoltre avvitato un
dado 27 serrablle contro la menscla 23 per bloccare in
posizione il deceleratore 177, 1777,

Preferenzialmente, 1l secondo braccio di aziona-
mento 19’'', che come detto agisce in corrispondenza
alla seconda posizione operativa del braccleo di lavoro
12, & collegato all’alberc di comando 13 in modo rego-
labile angolarmente rispetto all’alberc di comando 13

stesso, nel piano di oscillazione del braccio di azio-
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namento 1977,

In particolare, come 1illustrato in Fig. 8, 1il
braccio di azionamento 19"’ comprende un corpo anulare
28 che & collegato all’albero di comando 13 in modo
rimovibile, 1l corpc 28 del braccio 187’ presentando
un foro 29 provviste di una dentatura radiale interna
30 selettivamente impegnabile in modo regolabile su
una dentatura radiale esterna 31 prevista sull’albero
di comando 13.

Non si esclude comunque che la regolazione ango-
lare del braccio di azicnamento possa essere consegul-
ta con altri mezzi idonel, ad esempioc mediante spine,
non illustrate, inseribili 1in appositi fori previsti
nel braccio di azionamento e/c nell’albero di comando.

Incltre, concentricamente allfalbero di comando
13 & prevista o montata una corona graduata 32 di in-
dicazione della posizione angolare del braccic di a-
zionamento 197’ rispetto all’albero di comando 13, a
cui fa da riscontro una tacca di riferimento 33 previ-
sta perifericamente sul corpo anulare 28 del braccio
di azionamento 19’7,

I1 fissaggio rimovibile del braccio di azionamen-
to 19" pud ad esemplo essere effettuato mediante
un’apposita ghiera di ritegno 34 che mantiene il corpo

anulare 28 del braccic 1977 ancorato allfalberoc di co-
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mando 13 mediante una o pitd viti di bloccaggio 35 che
si impegnano nell’albero 13 stesso.

L’ apparecchiatura di comando 10 secondo la pre-
sente invenzione comprende inoltre mezzi di arresto
per i bracci di azionamento 19’7, 189’ dei deceleratori
17, 17'' nelle rispettive posizione operative del
braccio di lavoro 12,

Preferenzialmente, tall mezzi di arresto sono as-
sociati o compresi in ciascun dispositivo di frenatura
15, 16 secondo la presente invenzione, e in particola-
re, come illustrato nelle figure 1, 2 e 9, comprendono
un cannotto di arresto 36 montate coassialmente a cla-
scun deceleratore idraulice 17, 177, perifericamente
intorno allo stelo di comando 18 del deceleratore
stesso; ciascun cannotto di  arresto 36 presenta
un’estremita definente una rispettiva superficie di
arresto 37 contro cui 1 bracci di azionamento 197,
197" sonc destinatl ad arrestarsi per definire le ri-
spettive posizioni operative del braccio di lavoro, al
termine dell’angolo di rotazione lungo cui ciascun
braccio di azionamento 197, 18'’ agisce sul rispettivo
deceleratore 17, 17'°.

Preferenzialmente, ciascun cannotto di arresto 36
& regolabile assialmente rispetto al relativo decele-

ratore idraulico 177, 177", ad esemplio prevedendo
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un’ apposita filettatura interna 38 avvitabile sulla
filettatura esterna 25 del corpo 24 del deceleratore
177, 17'', il cannotto 36 essendo bloccabile in posi-
zione contro il dado 27, oppure prevedendo un ulterio-
re dado di bloccaggio, non illustratoc, sul corpo 24
del deceleratore 177, 1777,

I1 cannotto di arresto 36 comprende incltre una
superficie interna cilindrica di gulda e di scorrimen-
to per lo stelo di comando 18 e/o per la testa di con-
tatto 22 del deceleratore 177, 177, ad esemplo defi-
nita da un cuscinetto cilindrico 39 di guida alloggia-
to in un apposita sede nel cannotto di arresto 36.

Grazie ai dispositivi di frenatura con mezzi di
arresto integrati come sopra descritti,
1’ apparecchiatura di comando seconde la presente in-
venzicne consente di decelerare efficacemente il brac-
cio di lavoro anche in presenza di elevati wvalori di
energia cinetica, e di arrestare il braccio di lavoro
stesso in corrispondenza di posizioni operative che
possono essere regolate e/o modificate.

In particolare, in caso di impiego
dell’apparecchiatura di comando lungo una linea di as-
semblaggio nel settore automotive, il primo dispositi-
vo di frenatura 15 convenzionalmente agisce in corri-

spondenza di una prima posizione operativa fissa del



20 I1 mand
ING. LUIGI €O

braccio di lavoro 12, illustrata in Fig. 1, pertanto
non & necessario prevedere una regolazione angolare
del braccio di azionamento 19', che consentirebbe di
modificare macroscoplcamente la posizione operativa
stessa del braccic di laveroc 12.

Tuttavia, la regolazione assiale prevista per il
deceleratore 17" e per il relativo cannotto di arresto
36 del dispositivo di frenatura 15 consente di compen-
sare micrometricamente eventuall giochi meccanici e di
definire cosl con precisione la prima posizione opera-
tiva stessa del braccio di lavoro 12,

Invece, 1l secondo dispositivo di frenatura 16
agisce in corrispondenza di una seconda posizione ope-
rativa del braccio di lavorc 12, illustrata in Fig. 2,
che, in funzione di esigenze di impiego o di velocita
di azionamento dell’apparecchiatura di comando, deve
poter essere modificata di wvelta in volta; in questo
caso, come detto, viene quindi prevista la regolazione
angolare del relativo braccio di azionamento 19’’, che
consente di modificare macroscopicamente la seconda
posizione operativa stessa del bracclo di lavoro 12.

Preferenzialmente, la seconda posizione operativa
del braccio di lavoro 12 pud essere regolata in modo
discontinuo di un angolo prefissato, ad esempio 15°,

per variare da un valore angolare minimo di 15° ad un
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valore di 120° rispetto alla prima posizicne operativa
del braccio di lavoro 12,

Una simile regolazione viene conseguita preveden-
do che la dentatura radiale interna 30 del braccilio di
azionamento 19’7 e la dentatura radliale esterna 31
dell’alberc di comando 13 abbiano denti distanziati
dell’angolo scelto di 15°, in modo tale che, con
1’aiuto della corona graduata 32, il braccio di azio-
namento 19"’ possa essere fissato in una posiziocne an-
golare corrispondente alla posizione operativa stabi-
lita per il braccic di lavoro 12.

Anche in questo caso rimane la regolazione assia-
le prevista per il deceleratore 17'' e per il relativo
cannotte di arresto 36 del dispositive di frenatura
16, in modo da consentire di compensare micrometrica-
mente gli eventuali giocchi meccanici, per definire con
precisione la seconda posizicone operativa stessa del
braccioc di lavcro 12.

Tra 1’altre, le molteplici possibilita di regola-
zione del dispositivo di frenatura secondo
1’ invenzione, consentonc una sua installazione su di-
versi tipl di apparecchiature di comando, senza la ne-
cessita di modifiche costruttive sostanziali.

Non si esclude inoltre che entrambli i1 bracci di

azlionamento 19, 1%’ ' possano prevedere una regolazio-
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ne angolare rispetto all’alberc di comando 13, in fun-
zione di specifiche esigenze operative.

Per accrescere le possibilita di regolazione,
preferenzialmente la superficie concava 21 di spinta &
formata su un organo di percussione 40 montato su cla-
scun braccio di azionamento 197, 197’ in modo regola-
bile trasversalmente al braccio stesso.

Per il dispositivo di frenatura seccndo la pre-
sente invenzione sl & scelto un deceleratore idraulico
comunemente disponibile in commercioc, del tipo com-
prendente una camera di contenimento di un fluido 1i-
draulicc denso, ed un pistone alloggiato a tenuta nel-
la camera e collegato allo stelo di comando del dece-
leratore, il pistone essendo mobile nella camera di
contenimento per forzare 1l fluido idraulico stesso
attraverso un orifizio ristretto di passaggio previsto
dalla camera di contenimento.

Il deceleratore incltre comprende mezzi di rego-
lazione della forza di frenatura, agenti sull’orifizio

ristretto di passaggio del fluido denso.

Un deceleratore di questo genere risulta partico-
larmente adatto per la presente invenzione, in gquanto
e in grado di assorbire elevatl valori di energia ci-
netica, nonché consente un ottimale controllc del mo-

vimento del carico assoclato al braccio di lavoro 12,
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impedendo 1’ insorgere di oscillazioni e vibrazioni del

carico stesso.

Non si esclude comungue che possanc essere impie-
gati altri tipi di deceleratore, idraunlico e non, che

risultino adatti allo scopo.

Infine, in Fig. 10 & illustrata una vista schema-
tica in sezione di un’apparecchiatura di comando 10
avente un primo ed un secondo dispositivo di frenatura
15, 16 secondo la presente invenzione, in cui sono
stati usatil gli stessi riferimenti numerici per indi-
care parti simili o equivalenti.

L’ apparecchiatura di comando 10 di Fig. 10, com-
prende un attuatore pneumatico 14 ed un dispositivo di
frenatura autobloccante 41, che verra descritto pin
avanti, ldoneo a bloccare il braccio di lavoro 12 ed a
mantenerlo bloccato in una qualsiasl posizione, nel
caso in cuil l7attuatore pneumatico 14, al termine del
suo azionamento o© per cause accidentali, non dovesse
essere pil alimentato con aria sotto pressione.

Lfapparecchiatura di comando 10, come detto com-
prende un corpo scatolare 11 provvisto di un braccioc
girevole 12 destinato ad essere collegato ad un carico
da muovere.

L'attuatore pneumatico 14 presenta un’asta tubo-

lare 42 che & operativamente collegata ad un braccio
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di leva 43 solidale o meccanicamente collegato
all’albero di comando 13, mediante una biella interme-
dia 44, elasticamente cedevole in senso assiale, arti-
colata in 45 e 46 alle sue estremita. La biella ela-
stica 44 costituisce parte di un meccanismo a ginoc-
chiera di tipo noto, che consente di consegulire una
condizione di irreversibilita del moto del braccio di
lavoro 12 in corrispondenza della prima posizione ope-
rativa, illustrata in Fig. 10, con particolare riferi-
mento al caso in cui il braccio di lavoro sia soggetto
a sollecitazioni esterne che tendesserc a farlo ruota-
re.

I1 dispositivo di frenatura autobloccante 41,
previsto ad una estremita dell’attuatore 14 opposta al
corpo scatolare 11, comprende un asse 47 collegato o-
perativamente con 17asta 42 dell’attuatore mediante un
meccanismo vite-madrevite 48; l'asta tubolare 42 scor-
re assialmente lungo il corpo scatolare 1l tra una po-
sizione avanzata ed una posizione arretrata, coassial-
mente all’asse 47, causando 1’ abbassamentc o il solle-
vamento del braccio oscillante 12 e la contemporanea
rotazione dell'asse 47,

L'attuatore pneumatico 14 comprende un corpo tu-
bolare 49 chiusc da una testata anteriore 50 e da una

testata posteriore 51 a cul e fissato meccanicamente
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il dispositivo di frenatura 41.

Con 52 & stato inoltre indicato un pistone, col-
legato all’asta tubolare 42, 11 gquale & mobile alter-
nativamente nella camera dell’attuatore 14 tra una po-
sizione arretrata contro la testata postericre 51, ed
una posizione avanzata contro la testata anteriore 50,

Con 53 & stato indicato un condotto di passaggio
per l'alimentazione e lo scarico dell’aria in pressio-
ne, formata nella testata anteriore 50, mentre con 54
¢ stato indicato un condotto di passaggio dell’aria
nella testata posteriore 51.

Il pistone 52 presenta un muscone tubolare ante-
riore 55, coassiale all’asta tuboclare 42, ed un musone
tubolare postericre 56 coassiale al precedente.

I due musoni 55 e 56 costitulscono parte di un
dispeositivo pneumatico di smorzamento del movimento
del pistone 52 alle due estremita della sua corsa di
lavoro, che pud essere usato in combinazione ai dispo-
sitivi di frenatura 15 e 16 secondo la presente inven-
zione, oppure in sostituzione ad uno di essi, nel caso
in cui, in corrispondenza ad una posizione operativa
del braccio di lavoro 12, non sia richiesto un elevato
assorbimento di energia cinetica del braccio 12 stes-
§0.

Come schematicamente indicato in figura, il muso-
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ne 55 presenta una superficie estrema leggermente co-
nica, per penetrare in una cavita coassiale all’asse
47, avente un’estremitda aperta verso la camera
dell’attuatore 14; una guarnizione a labbro 58 chiude
a tenuta la cavitd non appena l'estremita conica del
musone 55 inizia a penetrare, chiudendo il passaggio
dell’aria versc il condotto 53,

In questa condizione, 1'aria in pressione che ri-
mane nella camera dell’attuatore pud essere scaricata
attraverso una valvola di strozzamento 59, in un con-
dotto formato nella testata 50, tra la camers
dell’attuatore ed il condotto 53 di alimentazione e di
scarico dell’aria compressa.

I1 dispositivo di smorzamento della testata po-
steriore 51 & del tutto identico a gquello della testa-

ta anteriore 50, a cul pertanto si rimanda.

Tornando al dispositiveo di frenatura autobloccan-
te 41, esso comprende mezzl di frenatura azionabili
per bloccare, rispettivamente per liberare la rotazio-
ne dell’asse 47 suddetto, collegato con 1lfasta 42

dell”attuatore 14.

I mezzi di frenatura sono costituiti da un disco
rigido di frenatura 60, girevole con 1l'asse 47 stesso,
suppertato flottante in senso assiale tra due organi

di frizione €1, 62, dei quali uno 61 & fissatc ad un
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corpo di supporto 63 dell’asse 47, mentre 1l'altro or-
gano di frizione 62 & supportato da un piattello 64
spinto da mezzi elastici 65 contro 11 disco di frena-
tura 60 ed operativamente collegatc ad un cilindro

pneumatico 66 di disinnesto del freno.

Da quanto sopra risulta evidente che
1’apparecchiatura di comandoc secondo la presente in-
venzione risulta costruttivamente semplice, ed & in
grado di imporre un movimentoc veloce al braccio di la-
voro, mantenendo al contempo un controllco cottimale del
movimento del braccio stesso, in particolare in corri-

spondenza delle posizioni operative.

Quanto & stato detto e mostrato con riferimento
ai disegni allegati, €& stato dato a puro titolo esem-
plificativo ed illustrativo delle caratteristiche ge-
nerali dell’invenzione, ncnché di alcune sue feorme di
realizzazicne preferenziali; pertanto altre modifiche
e varianti al dispositivo di frenatura per u-
n’apparecchiatura di comando a ginocchiera, e
all’apparecchiatura di comando stessa sono possibili,
senza con cil¢ allontanarsi dall’ambito di protezione

definito dalle rivendicazioni,
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Rivendicazioni

1. Dispositivo di frenatura per
un’ apparecchiatura di comando a ginocchiera compren-
dente un braccio di lavoro oscillante collegatc ad un
albero girevole di comando, in cui dettc dispositivo
di frenatura comprende mezzi di frenatura agenti in
corrispondenza ad una posizione operativa del braccio
di lavoro, caratterizzato dal fatto di comprendere:

- un deceleratore idraulico in corrispondenza di
detta posizione coperativa, avente unc stelo di comando
mobile secondo un asse lengitudinale; ed

- un braccio di aziocnamento c¢ollegato all’albero
girevole del braccic di lavoroc e destinato ad agire
sullo stelc di comando del deceleratore idraulico,

lo stelc di comando del deceleratore e il braccio
di azionamento presentando superfici di contatto con-
formate e disposte in modo tale che il braccio di a-
zlonamento eserciti una forza di spinta sullo stelo di
comando stesso che si mantiene sostanzialmente coas-
siale all’asse di azionamento del deceleratore.

2. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 1, caratterizzato dal fatto che dette superfi-
ci di contatto del braccio di azionamento e dello ste-
lo di comando del deceleratore sono conformate e di-

sposte per definire una forza di spinta passante per
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1’asse di azionamento del deceleratore ed inclinata di
un angolo compreso fra 0° e 3° rispetto all’asse stes-
50.

3. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 1 o 2, caratterizzato dal fatto che dette su-~
pexrfici di contatto del braccio di azicnamento e dello
stelo di comando del deceleratore comprendonoc una su-
perficie concava di spinta prevista su detto braccio
di azionamento ed una superficie convessa di reazione
prevista ad una estremita dello stelo di comando del
deceleratore.

4, Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 3, in cul il braccio di azionamento €& mobile
in un piano di oscillazicne, caratterizzato dal fatto
che detta superficie concava di spinta prevista sul
bracciec di azionamento presenta, in dettc piano di o-
scillazione, un profilo curvo avente uno o piu raggi
di curvatura.

5. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 4, caratterizzato dal fatto che detta superfi-
cie concava di spinta & definita da un arco di circon-
ferenza avente un singolo raggio di curvatura.

6. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 3, in cuil 11 braccio di azionamentc & mobile

in un piano di oscillazione, caratterizzato dal fatto
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che detta superficie convessa di reazione prevista
sullo stelo di comando del deceleratore presenta, in
detto piano di oscillazione del braccio di azionamen-
to, un profilo curvo avente uno ¢ piu raggi di curva-
tura.

7. Dispositive di frenatura secondo la rivendi-
cazione 6, caratterizzato dal fatto che detta superfi-
cie convessa di reazione & definita su una testa di
contatto disposta all’estremita dello stelo di comando
del deceleratore, la testa di contatto presentando un
profilo curvo avente un singolo raggio di curvatura.

8. Dispositivo di frenatura secondo le rivendi-
cazioni 5 e 7, caratterizzato dal fatto che detta su-
perficie concava di spinta presenta un centro di cur-
vatura che, durante il contatto con la superficie con-
vessa di reazione, giace sull’asse di azionamento del
deceleratore, nonché presenta un raggio di curvatura
pari ad almeno due volte 1l raggio di curvatura della
testa di contatto definente detta superficie convessa
di reazione,

g. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 7 o 8, caratterizzato dal fattc che la testa
di contatto prevista sullo steloc di comando del dece-
leratore ¢ sotto forma di un cuscinetto sferico com-

prendente una sfera di contatto supportata in modo li-
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beramente girevole.
10. Dispositive di frenatura secondo una qual-
siasi delle rivendicazioni precedenti, in cui

1’ apparecchiatura di comando comprende un COrpo scato-
lare di supporto per l'albero girevole del braccio di
lavoro, caratterizzato dal fatto che dettoc decelerato-
re idraulico & supportato su un lato del corpo scato-
lare dell’apparecchiatura di comando, 1l braccic di
azionamento essendo collegato all’albero girevole del
braccio di lavoro sul medesimo lato del corpe scatola-
re stesso,

11, Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazlone 10, caratterizzato dal fatto che il decelera-
tore e supportato in modo regelabile in posizione in
direzicone dell’asse di azionamento del deceleratore
stesso.

12, Dispositivo di frenatura secondo una qual-
siasi delle rivendicazioni precedenti, in cui il brac-
clo di azionamento & mobile in un piano di oscillazio-
ne ortogcnale all’albero di comando del braccio di la-
voro, caratterizzato dal fatto che detto braccio di
azionamento € collegate a detto albero di comando in
modo regolabile angolarmente rispette all’albero di
comando, in detto piano di ecscillazione,

13. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
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cazione 12, caratterizzato dal fatto che il braccio di
azionamento & collegato a detto albero di comando in
modo rimovibile, il braccio di azionamento presentando
un foro provvisto di una dentatura radiale interna se-
lettivamente impegnabile 1n modo regolakbile su una
dentatura radiale esterna prevista su detto albero di
comando.

14. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 12 o 13, caratterizzato dal fatto di compren-
dere una corona graduata di indicazione della posizio-
ne angolare di detto braccio di azionamento rispetto a
detto alberoc di comando, la corona graduata essendo
prevista concentricamente sull’alberoc di comando stes-
so.

15. Dispositivo di frenatura secondo una gual-
siasi delle rivendicazioni precedenti, caratterizzato
dal fatto che detta superficie concava di spinta é
formata su un organo di percussione montato su detto
braccioc di azionamento in modo regolabile trasversal-
mente al braccio stesso.

16. Dispositive di frenatura secondo una qual-
siasi delle rivendicazioni precedenti, caratterizzato
dal fatto di comprendere mezzi di arresto per il brac-
cio di azionamento del deceleratore in detta posizione

operativa per il braccic di lavoro.
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17. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 16, caratterizzato dal fatto che detti mezzi
di arresto comprendono un cannotto di arresto montato
coassialmente al deceleratore idraulico, periferica-
mente intorno allce stele di comando del deceleratore
stesso, detto cannotto di arresto presentando
un’'estremita definente una superficie di arresto per
detto braccio di azionamento in detta posizione opera-
tiva del braccio di lavoro.

18. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 17, caratterizzato dal fatto che detto cannot-
to di arresto & regolabile assialmente rispetto al de-
celeratore idraulico.

19. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 17 o 18, in cui ad una estremita dello stelo
di comandce del deceleratore & prevista una testa di
contatto per il braccio di azionamento, caratterizzato
dal fatto che detto cannotto di arresto comprende una
superficie interna cilindrica di guida e di scorrimen-
to per detta testa di contatto del deceleratore.

20. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 19, caratterizzato dal fatto che detta super-
ficie di quida & definita da un cuscinetto cilindrico
di guida alloggiato in detto cannotto di arresto.

21, Dispositivo di frenatura secondo una qual-
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siasi delle rivendicazioni precedenti, caratterizzato
dal fatto che detto deceleratore idraulico & del tipo
comprendente una camera di contenimento di un fluido
idraulice denso, ed un pistone alloggiatoc a tenuta in
detta camera e collegato a detto stelo di comando, il
pistone essendo mobile nella camera di contenimento
per forzare 11 fluido idraulicc stesso attraverso un
orifizio ristretto di passaggio previsto da detta ca-
mera di contenimento.

22. Dispositivo di frenatura secondo la rivendi-
cazione 21, caratterizzato dal fatto che il decelera-
tore idraulico comprende mezzi di regeclazione della
forza di frenatura, agenti su detto orifizio ristretto
di passaggio del fluidoe denso.

23, Apparecchiatura di comando a ginocchiera con
braccio di lavoro oscillante, del tipo comprendente:

- un Corpo scatolare;

- un braccio di lavoro collegate ad un albero gi-
revole di comande operativamente collegato ad un at-
tuatore lineare, 11 braccio di lavoro essendc mcochile
angolarmente fra una prima ed una seconda posizione
operativa; e

- mezzl di frenatura agenti in corrispondenza di
almeno una di dette prima e seconda posizione operati-

va del braccio di lavoro,
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caratterizzato dal fatto che detti mezzi di fre-
natura comprendono:

- un deceleratore idraulico in corrispondenza di
almeno una di dette prima e seconda posizione operati-
va del braccio di lavoro, clascun deceleratore presen-
tando unc stelo di comando mebile secondo un asse lon-
gitudinale; ed

- un braccio di azionamento per ciascun decelera-
tore idraulico, <c¢ollegato all’albero girevole del
braccio di lavoro e destinatc ad agire sullo stelo di
comando del deceleratore idraulico stesso,

lo stelo di comando di ciascun deceleratore e il
relativo braccio di azlonamento presentando superfici
di contatto conformate e disposte in modo tale che il
braccio di azionamento eserciti una forza di spinta
sullo stelo di comandc stessoc che si mantiene socstan-
zialmente coassiale allfasse di azionamento del dece-
leratore.

24. Apparecchiatura di comando secondo la riven-
dicazione 23, caratterizzata dal fatto di comprendere:

- un primo deceleratore idraulico per detta prima
posizione operativa ed un secondo deceleratore idrau-
lico per detta seconda posizione operativa del braccio
di lavoro, detto primo e detto secondo deceleratore

idraulico presentande ciascuno uno stelo di comando ed
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essendo supportati da detto corpo scatolare in medo
tale da presentare rispettivi assi di azionamento de-
gli steli di comando disposti in posizioni angolarmen-
te distanziate fra 1loro in un piano ortogonale
all’albero di comando del braccio di lavoro; ed

- un primo ed un secondo braccio di azionamento
per detto primo, rispettivamente detto secondo decele-
ratore idraulico, detto primo e detto secondo braccio
di azionamento essendo collegati all’alberc di comando
del braccio di lavoro in posizioni angolarmente di-
stanziate fra loro in detto piano ortogonale, per ruo-
tare con il braccio di lavoro tra detta prima posizio-
ne operativa, in cui detto primo braccio aziocna lo
stelo del primo deceleratore idraulico, e detta secon-
da posizione operativa, in cul detto secondo braccio
aziona lo stelo del secondo deceleratore idraulico.

25. Apparecchiatura di comande secondeo la riven-
dicazione 23 o 24, caratterizzata dal fatto che dette
superfici di contatto di ciascun braccio di azionamen-
to e dello stelo di comando del relativo deceleratore
sonoc conformate e disposte per definire una forza di
spinta passante per l'asse di azionamento del decele-
ratore ed inclinata di un angolo compreso fra 0° e 3°
rispetto all'asse stesso.

26. Apparecchiatura di comando secondo la riven-
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dicazione 25, caratterizzata dal fatto che dette su-
perfici di contatto di ciascun braccio di azionamento
e dello stelo di comando del relativo deceleratore
comprendono una superficie concava di spinta prevista
su detto braccio di azicnamento ed una superficie con-
vessa di reazicne prevista ad una estremitd dello ste-
lo di comande del deceleratore.

27. Apparecchiatura di comando secondo la riven-
dicazione 26, in cui il braccic di aziochamento € mobi-
le in un piano di oscillazione, caratterizzata dal
fatto che detta superficie concava di spinta presenta,
in detto piano di oscillazione, un profiloc curvo aven-
te un raggio di curvatura.

28. Apparecchiatura di comando secondo la riven-
dicazione 26, in cul il braccio di azionamento € mobi-
le in un pianc di oscillazione, caratterizzata dal
fatto che detta superficie convessa di reazione pre-
senta, 1n detto piano di oscillazione del braccic di
azionamento, un profilo curvo avente un raggic di cur-
vatura,

29, Apparecchiatura di comando secondo le riven-
dicazioni 27 e 28, caratterizzata dal fatto che detta
superficie concava di spinta presenta un centro di

curvatura che, durante il contatto con la superficie

convessa di reazione, giace sull’asse di azionamento
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del deceleratore, nonché presenta un raggio di curva-
tura parl ad almeno due volte il raggio di curvatura
di detta superficie convessa di reazione.

30. Apparecchiatura di comando secondo la riven-
dicazione 28, caratterizzata dal fatto che detta su-
perficie convessa di reazione & definita da una testa
di contatto prevista sullo stelo di comando del dece-
leratore, la testa di contatto essendo sotto forma di
un cuscinetto sferico comprendente una sfera di con-
tatto supportata in mecdo liberamente girevele,

31. Apparecchiatura di comando secondc la riven-
dicazione 26, caratterizzata dal fattoc che ciascun de-
celeratore & supportato in modo regolabile in posizio-
ne in direzione dell'asse di azionamento del decelera-
tore stesso.

32. Apparecchiatura di comando secondo una qual-
siasi delle rivendicazioni precedenti da 23 a 31, in
cui clascun braccioc di azionamento & mobile in un pia-
no di oscillazione ortogonale all’albero di ccmando
del braccico di lavoro, caratterizzata dal fatto che
almeno unc di dettl bracci di azionamento & collegato
a detto albero di comando in modo regolabile angolar-~
mente rispetto all’albero di comandeo, in detto piano
di oscillazicone.

33. Apparecchiatura di comando secondo una gual-
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siasli delle rivendicazioni precedenti da 23 a 32, ca-
ratterizzata dal fatto di comprendere mezzi di arresto
per cilascun braccio di aziconamento in detta prima e/o
detta seconda posizione operativa per 1l braccioc di
lavoro.

34, Apparecchiatura di comandc secondo la riven-
dicazione 33, caratterizzata dal fatto che dettl mezzi
di arresto comprendono un cannctto di arreste montato
ceoassialmente a ciascun deceleratore idraulico, in mo-
do regolabile assialmente, detto cannotto di arresto
presentando un’estremitd definente una superficie di
arresto per i1l corrispondente braccio di azicnamento.

35. Apparecchiatura di comando secondo la riven-
dicazione 34, in cul ad una estremita dello stelo di
comando del deceleratore ¢ prevista una testa di con-
tatto per il braccio di azionamento, caratterizzata
dal fatto che detto cannctto di arresto comprende una
superficie interna cilindrica di guida e di scorrimen-
to per detta testa di contatto del deceleratore.

36. Apparecchiatura di comando secondo una gual-
siasi delle rivendicazioni precedenti da 23 a 35, ca-
ratterizzata dal fatto che detto deceleratore idrauli-
co e del tipo comprendente una camera di contenimento
di un fluido idraulico denso, ed un pistone alloggiato

a tenuta in detta camera e collegato a detto stelo di
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comando, il pistone essendo mobile nella camera di
contenimento per forzare il fluido idraulico stesso
attraverso un orifizio ristretto regolabile di passag-
gio previsto da detta camera di contenimento.

37. Apparecchiatura di comando secondo una gual-
siasi delle rivendicazioni precedenti da 23 a 36, in
cui l’'attuatcore lineare comprende un cilindro pneuma-
tico avente un pistone operativamente collegato ad un
asse rotante, caratterizzata dal fatto di comprendere
un dispositive di frenatura autobloccante per detto
asse rotante, detto dispositive di frenatura compren-
dendo un disco rigido di frenatura, girevole con detto
asse, supportato in modo flottante tra un primo ed un
secondo organo di frizione, uno di detti organi di
frizione essendo fisso, 1'altro di detti organi di
frizicone essendo supportato da un piattello spinto e-
lasticamente contro il disco di frenatura ed operati-
vamente collegate ad un cilindro pneumatico di disin-
nesto del dispositiveo di frenatura stesso.

38. Apparecchiatura di comando secondo la riven-
dicazione 37, caratterizzata dal fatto che detto at-

tuatore comprende mezzi pneumatici di smorzamento, ad

almenc una sua estremita. iy

Ing. LUIGI
iscriz. ALB
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