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(57) Resumo: DISPOSITIVO DE POSICIONAMENTO. A presente
invengdo refere-se a um dispositivo de posicionamento tendo uma
estrutura de suporte, tendo um transportador de trabalho (22) e tendo
tirantes de comprimento ajustavel (70, 72; 186) que séao
respectivamente conectados, por um lado, na estrutura de suporte e,
por outro lado, no transportador de trabalho (22), em que os tirantes
(70, 72; 186) sdo montados de modo mével nos pontos de conexéo na
estrutura de suporte e no transportador de trabalho (22), em que pelo
menos alguns dos tirantes (70, 72; 186) sdo ajustaveis em
comprimento e em que pelo menos alguns dos tirantes (70, 72; 186)
tém um acionamento para ajustar seu comprimento. Pelo menos seis
dos tirantes (70, 72; 186) séao dispostos em pares. No caso de um par
de tirantes (58, 60, 62; 126), os tirantes (70, 72; 186) séo dispostos em
paralelo, e cada par de tirantes (58, 60, 62; 126) tem um mancal pivo
(24, 26, 30, 32; 78, 80; 84), em uma primeira extremidade da extenséao
longitudinal dos tirantes (70, 72; 186). Finalmente, cada par de tirantes
(58, 60, 62; 126), também tem um segundo mancal em uma segunda
extremidade da extenséo longitudinal de cada tirante (70, 72).
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Relatério Descritivo da Patente de Invengao para "DISPOSITIVO
DE POSICIONAMENTO".
DESCRICAO

A presente invencao refere-se a um dispositivo de posiciona-
mento tendo uma éstrutura de suporte, tendo um transportador de trabalho e
tendo tirantes de comprimento ajustavel que sao respectivamente conecta;
dos, por um lado, na estrutura de suporte e, por outro lado, ho transportador
de trabalho, em que os tirantes sdo montados de modo mdvel nos pontos de
conexao na estrutura de suporte e no transportador de trabalho, em que pelo

menos alguns dos tirantes sdo ajustaveis em comprimento e em que pelo

menos alguns dos tirantes tém um acionamento para ajustar seu compri-

mento.

A partir da técnica anterior, tém se tornado conhecidos dispositi-
vos de posicionamento diferentes do tipo genérico, que sao usados em uma
variedade de campos técnicos. Os dispositivos de posicionamento conheci-

dos servem para manter um objeto em posi¢ao. Tais dispositivos de posicio-

‘namento sao pOrtanto usados, por exemplo, para posicionar uma pecga de

trabalho com relagdo a uma ferramenta tal que a pega de trabalho possa ser
trabalhada com a ajuda da ferramenta. Na industria automobilistica, uma
parte de carroceria de um veiculo, por exemplo, € posicionada em uma esta-
¢ao de trabalho ou similar com a ajuda de uma pluralidade de dispositivos de
posicionamento. A carroceria do veiculo assim posicionada pode entéo ser
trabalhada por, por exemplo, robés de soldagem.

Assim, a patente US 5.787.758 descreve um dispositivo de posi-
cionamento de trés eixos que serve para 0 posicionamento de objetos tais
como, por exemplo, pegas de trabalho, ferramentas, sensores, superficies
ép_ticas, e assim em diante. O dispositivo de posicionamento conhecido tem
uma estrutura de suporte, que é conectada por elementos de posicionamen-
to‘ a um componente de maquina ajustavel. O componente de maquina rece-
be o objeto e, pela atuagao dos elementos de posicionamerito, pode ser mo-
vido e posicionado com relagao-a estrutura de suporte. No entanto, o com-

~ ponente de maquina € pretendido ser mével somente na dire¢ao dos eixos
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de um sistema de coordenadas Cartesiano do componente de maquina, a
origem do qual é fixamente conectada no componente de maquina. Uma
inclinagdo, pivotamento ou rotagdo do componente de maquina em torno
destes eixos é pretendida ser impedida.-Para este propdsito, o dispositivo de
posicionamento conhecido tem trés tirantes, que so fixados, por um lado,
na estrutura de suporte e, por outro lado, no componente de maquina. Os
tirantes s&o aqui conectados e configurados com as ditas partes, de tal ma-
neira que impedem o componente de maquina de ser pivotado em torno des-
tes eixos. Os tirantes tém duas partes de tirante, que sao conecfadas por

articulagdo uma na outra, de modo que o comprimento do tirante pode ser

- ajustado ou alterado pelo tirante sendo aberto dobrado ou fechado.

Tais dispositivos de posicionamento tém o inconveniente, em
particular, que ocupam muito espago e ambiente. Isto pode levar a proble-
mas, particularmente se o dispositivo de posicionamento estiver disposto em

uma linha de produc¢do ou similar, desde que aqui exista em geral pouco es-

-paco disponivel entre os robds, correias de transporte, partes estruturais, e

assim em diante. Além do mais, os dispositivos de posicionamento conheci-
dos nao tém rigidez necessaria para ser capaz de contar as cargas algumas
vezes muito altas. Em adicao, a montagem dos dispositivos de posiciona-
mento conhecidos vem a ser muito complexa.

O objetivo da invengéo é definir um dispositivo de posicionamen-
to que é de construgdo compacta e pouco espagosa e tem uma alta rigidez. |

Este objetivo é alcangado por um dispositivo de posicionamento
tendo uma estrutura de suporte, tendo um transportador de trabalho e tendo
tirantes de comprimento ajustavel com os aspectos definidos na reivindica-
¢ao de patente 1.

Conseqlientemente, um dispositivo de posicionamento da inven-
¢&o do tipo estabelecido na introdugéo é caracterizado pelo fato de que pelo
menos seis dos tirantes sdo dispostos em pares, em que, em um par de' ti-
rantes, os tirantes sdo dispostos em paralelo, em que cada par de tirante,
em uma primeira extremidade da extens&o longitudinal dos tirantes, tem um

mancal pivd, e em que cada par de tirantes, em uma segunda extremidade .
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da extensao longitudinal de cada tirante, tem um segundo mancal.

E desse modo assegurado de acordo com a invengdo que, em-
bora as forcas sejam absorvidas por cada tirante individualmente, cada par
de tirantes, visto como um binario de forgas, pode também absorver um tor-
que. A carga média dos tirantes é reduzida por meio disto. Além do mais, a
disposicéo paralela dos tirantes em pares de tirantes se completa com dese¥

' nhos especiais do mancal pivd em uma extremidade da extensdo longitudi-

nal dos tirantes, e exibe uma rigidez vantajosa da estrutura total. Uma van-
tagem adicional de tal disposigao de tirantes pode ser vista no fato de que o
dispositivo de posicionamento é desenhado de modo relativamente compac-
to em relagéo as forgas e torques que pode suportar. ’

Em uma modalidade vantajosa do assunto da aplicagdo, os ti-
rantes sdo precisamente seis em numero.

_ O dispositivo de posicionamento assim tem precisamente trés
pares de tirantes de comprimento ajustavel, que, dada a disposi¢ao espacial
apropriada na estrutura de suporte, conduzem as forgas e torques de uma
peca de trabalho para dentro da estrutura de suporte em uma maneira parti-
cularmente vantajosa. | -

De acordo com a invengao, é também estabelecido que cada par
de tirantes tenha um acionamento comum.

Desta maneira, o dispositivo de posicionamento ainda se torna
mais compacto no total e a complexidade de controle para controlar os acio-
namentos € correspondentemente menor.

E adicionalmente vantajoso se o acionamento é conectado ao
par de tirantes respectivo por uma conexdo de preservagao de angulo, em
particular uma correia, uma correia dentada, um sistema de engrenagem ou
rodas de engrenagem.

Modalidades vantajosas adicionais do dispositivo de posiciona-
mento de acordo com a invengdo podem ser derivadas das reivindicagdes
dependentes adicionais. | |

Com base das modalidades ilustrativas representadas nos de-

senhos, a invengdo, modalidades vantajosas e aperfeicoamentos da inven-
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cao, bem como as vantagens particulares da mesma, devem ser explicadas
e descritas em mais detalhes abaixo, em que:
| a figura 1 mostra um primeiro plano basico de um par de supor-

tes de comprimento variavel, |

a figura 2 mostra um primeiro plano para o acoplamento de um
par de suportes, ' |

a figura 3 mostra uma vista tridimensional de uma primeira mo-
dalidade de um dispositivo de posicionamento,

a figura 4 mostra uma vista de topo da modalidade do dispositivo
de posicionamento, '

a figura 5 mostra uma representacao detalhada de uma sapata
de par de tirantes do dispositivo de posicionamento, '

a figura 6 mostra uma segunda representacao detalhada da sa-
pata de par de tirantes, parcialmente realizada como um diagrama de se¢éao,

a figura 7 mostra um esquema basico de um acionamento de

“correia dentada para um par de suportes,

a figura 8 mostra uma vista detalhada dos cabecgotes de tirante
do par de tirantes,

a figura 9 mostra uma primeira posi¢gao exemplar,

a figura 10 mostra uma segunda posicao exemplar,

a figura 11 mostra uma terceira posi¢ao exemplar, e

a figura 12 mostra uma quarta posigcao exemplar do dispositivo |
de posicionamento, |

a figura 13 mostra um segundo plano para o acoplamento de um
par de suportes,

a figura 14 mostra um terceiro plano para o acoplamento de um
par de suportes,

a figura 15 mostra um segundo exemplo de um acionamento
comum para um par de tirantes, |

a figura 16 mostra uma vista detalhadé do segundo exemplo no
par de tirantes, |

a figura 17 mostra uma primeira disposi¢cao exemplar,
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a figura 18 mostra uma segunda disposicdo exemplar de um par
de tirantes com freios separados, e

a figura 19 mostra uma terceira disposigao exemplar.

A figura 1 mostra um plano basico 10 de um par de suportes da
invengdo de um dispositivo de posicionamento, em que um primeiro tirante -

12 e um segundo tirante 14 sao dispostos em paralelo e a uma distancia que

& predeterminada pela construgao. Ambos os tirantes 12, 14 sdo ajustaveis

em seu comprimento, na medida em que é representado o primeiro plano 10
por uma disposigao de pistao-cilindro 16. Neste contexto, tipos diferentes de
acionamento sdo aqui concebiveis, tais como, por exemplo, hidraulico,
pneumatico ou elétrico, mas também um ajuste de comprimento mecénicd,
que é entdo por sua vez movido por um acionamento pneumatico, hidraulico
ou elétrico. Similarmente, um ajuste manual é adicionalmente concebivel
para ser usado, por exemplo, com a ajuda de uma manivela, na eventualida-
de de uma falha de acionamento. |

Os tirantes 12, 14, em uma primeira extremidade de sua exten-
sao Iongitudinal; representados no topo na figura 1, sao fixamente conecta-
dos por uma primeira 18 e uma segunda junta Cardan 20 em uma estrutura
de suporte 22. Neste caso, cada junta Cardan 18, 20 respectivamente tem
um primeiro 24 e um segundo mancal pivd 26. Os primeiros mancais pivd 24
sa0 aqui conectados fixamente na estrutura de suporte 22, e tém uma dis-
tancia fixa ditada pela constru¢gdo. Além do mais, 0s primeiros mancais pivo
24 sao dispostos de modo que tém um primeiro eixo pivd comum 28. Na se-
gunda extremidade de sua extensao longitudinal, os tirantes 12, 14 respecti-
vamente tém um terceiro mancal pivé 30, estes terceiros mancais pivd 30
sendo montados conjuntamente em um quarto mancal pivo 32.E desse mo-
do assegurado de acordo com a invengdo que os terceiros mancais pivé 30,
também tém uma distancia predeterminada pela constru¢do e conjuntamen-
te pivotam em um segundo eixo pivd 34.-O segundo eixo pivd 34 é distanci-
ado por uma quantidade prede{erminada do eixo pivd 28, onde o compri-
mento necessario dos pares de tirantes é definido. O mancal de pivd comum

32 com o eixo pivd 34 € por sua vez fixamente conectado em uma platafor-
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ma movel 38 que é utilizada como um transportador de trabalho. Conectado

~desta maneira, a plataforma 38 adquire, em relagdo a uma estrutura de su-

porte fixa}22, a mobilidade simbolizada pelas setas na figura 1. A distancia
dos eixos pivé 28 e 34 aqui altera de acordo com a posi¢éo e orientagéo da
plataforma, por exemplo o eixo 34 pode se alongar para a posi¢ao do eixo
36. | |

Com o plano de mancal, descrito em mais detalhes acima, para
a montagem inferior dos tirantes 12, 14, sdo obtidos aqueles graus de liber-
dade para a montagem como um todo, que sao mostrados na figura pelas
direcbes de seta referidas como X, Y e Z.

Para um acionamento mecanico comum e de comprimento sin-
crono dos pares de tirantes, trés modalidades sdo possiveis de acordo com
a invengao. A figura 2 mostra um primeiro plano 40 para o acoplamento ciné-
tico do par de tirantes, cujo acoplamento, com a ajuda de uma disposigéo de

junta articulada, transmite a energia de acionamento de um motor para um

‘par de tirantes em uma maneira especifica. Em um dispositivo de posicio-

namento de acordo com a invengao, esta disposi¢do de junta articulada
permite que a energia de acionamento do motor seja transmitida indepen-
dente da posi¢do e orientagdo do par de tirantes pivotado, sem isto resultar
em uma deformagéo ou bloqueio. Respectivamente um dos dois eixos 42 e
43, pode ser usado como 0 eixo do lado de acionamento ou do lado de sai-
da. Se o eixo 42 € usado como o eixo do lado de saida, por exemplo, entdo
este deve estar disposto paralelo & haste de tirante respectiva 12 ou 14 a
partir da figura 1. O eixo do lado de acionamento 43 é desacoplado pela dis-
posicao de junta articulada descrita, da posi¢do e orientacdo de um tirante e
pode ser atribuido, com seu mancal giratério 46, tanto a uma estrutura de
suporte 22 quanto ao corpo de eixo do mancal pivd 24. De acordo com a
invengéo, duas disposi¢des de junta articulada 40 sao exigidas para acionar
um par de tirantes. Desse modo torna possivel distribuir a energia de acio-
namento necessaria para o ajuste de tirante de um mecanismo de aciona-
mento para ambos os tirantes. Neste caso, é irrelevante em que extremidade ‘
dos tirantes 0s mancais respectivos sejam dispostos. Na figura 1, as combi-
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nagdes de junta articulada 30, 32 e as juntas articuladas individuais das jun-
tas Cardan 18, 20 poderiam ser mutuamente trocadas ou substituidas. As-
sim, ambas as juntas articuladas 30, 32 poderiam também ser dispostas na
extremidade superior dos tirantes 12, 14, enquanto as juntas Cardan 18, 20
poderiam ser dispostas na extremidade inferior. Conseqlentemente, a dis-
posicao de junta articulada 40 pode ser atribuida tanto as juntas articuladaé
do lado da plataforma quanto as juntas articuladas da estrutura de suporte a
fim de transmitir a energia de acionamento para o par de tirantes. Entre um
primeiro 44 e um segundo 46 mancal giratério, no pfimeiro eixo rotacional 42
esta dispoSto um elemento de compensag¢dao de comprimento de modo tor-
cional rigido 48, bem como uma terceira junta Cardan 50. Desta maneira, 0
funcionamento de um acionamento mecéanico de comprimento sincrono e
comum dos pares de tirante é realizado por meios técnicos particularmente
favoraveis, usando elementos padrGes da técnica. E também concebivel que
as forcas de mancal dos dois mancais giratérios 44 ou 46 sejam absorvidas
em um alojamento comum.

A figura 3 mostra um primeiro dispositivo de posicionamento 52
como uma vista tridimensional. Uma placa base 54 é conectada pelos pri-
meiros elementos de conexao 56 em um primeiro 58, um segundo 60 e um
terceiro 62 par de tirantes. A placa base 54 é de configuragao grosseiramen-
te do tipo colméia, uma primeira extremidade de pares de tirantes 58, 60, 62,
a saber a extremidade inferior sendo disposta em cada segundo lado da pla-
ca de base 54. Desta maneira, uma posi¢ao de partida linearmente simétrica
para os pares de tirantes 58, 60, 62 é atingida, que tem um efeito particular-
mente favoravel nas forgas a serem absorvidas pelo dispositivo de posicio-
namento 52 e sua transmissao progressiva. A

A Cada tirante de um dos pares de tirantes 58, 60, 62 é conectado
em sua extremidade superior, por meio respectivamente de uma junta uni-
versal 64, em uma placa de ferramenta 66. As juntas universais 64 sao jun-
tas Cardan e a placa de ferramenta 66 é configurada no exemplo presente
como um disco. Quando se espagam as juntas universais 64 de cada tirante

~ de um par de tirantes 58, 60, 62, deve-se tomar cuidado em assegurar que
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os tirantes podem se encontrar paralelos um ao outro. Além do mais, o dia-
metro da placa de ferramenta 66 é escolhido menor que o didmetro externo
da pléca de base 54, de modo que os pares de tirante respectivamente tém
um &ngulo especifico em uma perpendicular imaginaria na placa de base 54,
em qualquer eventualidade em uma posi¢éo de partida em que os pares de
tirante tém um comprimento igual. Esta posi¢do de partida pode, no entanto,
mudar de acordo com a facilidade de ajuste de comprimento dos tirantes
individuais.

A placa de ferramenta 66 tem um numero de recortes 68, por

exemplo furos de sondagem, furos diretos ou furos roscados, que permitem

- que varias ferramentas sejam encaixadas dentro desta placa de ferramenta

66. Em casos simples, tal ferramenta € um pino, um pegador de localizagéao
ou algum outro elemento de conexdo na pecga de trabalho.

Baseadas no primeiro par de tirantes 58, varias partes estrutu-
rais que pertencem a cada um dos pares de tirantes 58, 60, 62 sdo descritas'

“em mais detalhes. O primeiro par de tirantes 58 aqui tem um primeiro 70 e

um segundo 72 tirante, que consistem substancialmente em um primeiro 74
e um segundo 76 elemento estrutural cilindrico. O segundo elemento estru-
tural cilindrico 76 é aqui guiado no primeiro 74 tal que um alongamento te-
lescopico dos elementos estruturais 74, 76 é permitido, os elementos estru-
turais cilindricos 74, 76 de preferéncia tendo, reciprocamente, um grau de
liberdade rotacional ao longo do eixo simétrico comum, por cuja razédo, de |
acordo com a invengdo, somente fbrgas de tragdo e compressao, mas ne-
nhum torque, podem ser aplicadas nos tirantes e uma deformagéo do dispo-
sitivo de posicionamento é evitada. Usualmente, o alongamento dos elemen-
tos estruturais é efetuado por meio de um eixo integradd ou acionamento
roscado.

Uma junta universal 64 em cada um dos tirantes 70, 72 serve
respectivamente para assegurar que a distancia predeterminada entre os
tirantes no ponto de conexdo da placa de ferramenta 66 € nao-variavel. A
junta universal 64 tem uma montagem cardanica, o que quer dizer os tiran-

tes 70, 72 sao fornecidos em principio com uma montagem tendo dois graus
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de liberdade. Na extremidade inferior do primeiro tirante 70 esta disposto um
quinto mancal pivé 78 e, de modo correspondente, na extremidade inferior
do segundo tirante 72, um sexto mancal pivo 80. A distancia entre o quinto
78 e o sexto 80 mancal pivo, relacionado aos centros de eixo de mancal,
corresponde a distancia das juntas universais superiores 64. O efeito disto é -
que os tirantes 68, 70 s&o definitivamente dispostos paralelos um ao outro;

‘na medida em que tém um comprimento igual. Este é um problema relacio-

nado a um alongamento ou encurtamento sincrono dos tirantes 68, 70, que
devem ser descritos em mais detalhes posteriormente.

O quinto 78 e o sexto 80 mancal pivd sdao suportados por seus
eixos de mancal tal que podem ser pivotados somente perpendiculares a um
eixo de mancal adicional 82 de um sétimo mancal pivdé 84. O sétimo eixo
pivé 84 € aqui situado Vtangencialmente a um circulo imaginario em torno de
uma perpendicular virtual a placa de base 54, para ser preciso, em seu pon-
to central.

Para um acionamento de comprimento sincrono e comum de
seu mecanismo de ajuste de comprimento, o primeiro par de tirantes 58 tem
um acionamento elétrico comum 86, que na regido menor dos tirantes 70, 72
€ conectado por um elemento de conexao 88 em uma estrutura de suporte
90. A estrutura de suporte 90 é conectada no eixo de mancal 82 de tal ma-
neira que, quando o eixo é rodado, isto é, é pivotado cbnjuntamente, tal que
o elemento de conexao 88 e o motor elétrico 86 sejam pivotados conjunta-
mente na eventualidade de um movimento pivd. E desse modo assegurado
que a posigao relativa do motor elétrico 68 com as sapatas de tirante do pri-
meiro par de tirantes 58 ndo muda. Os detalhes de uma transmiss&o de for-
¢a possivel ou transmisséo de torque do motor elétrico 68 para o primeiro
par de tirantes 58 sdo explicados em maiores detalhes posteriormente, des-
de que, em principio, varias opgdes sejam obtidas neste caso.

A figura 4 mostra o primeiro dispositivo de posicionamento 52
em uma vista de topo da placa de ferramenta 66 a partir de cima, em que 0s
pares de tirantes 58, 60, 62 16m um comprimento igual, de modo que a placa

~ de ferramenta 66 nesta vista esta disposta centralmente de modo preciso
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acima da placa de base 54. Nesta figura, os simbolos de referéncia para as
mesmas partes, que podem também ser vistas na figura 3, sdo usados de
modo correspondente A partir desta figura, através da ilustragao dos eixos
de mancal pivd, a saber o eixo de mancal 82 e os eixos de mancal pivé cor-
respondentes dos pares de tirantes adicionais 60, 62, pode ser juntado de
forma que uma disposigdo simétrica dos pares de tirantes 58, 60, 62 em um
triéngUlo'eqUilétero foi escolhida, cuja disposi¢édo, pelo menos nesta posicdo
de‘partida da placa de ferramenta 66, produz uma distribuicao favoravel, uni-
forme e simétrica, das forcas e torques que poderiam atuar na placa de fer-
ramenta 66, entre os pares de tirantes individuais 58, 60, 62. Desta maneira,

- um esbogo idéntico favoravel de cada uma das partes estruturais individuais

é possivel e a possibilidade é fornecida, através do desenho homogéneo dos
pares de tirantes 58, 60, 62 e também de suas montagens e mecanismo de
acionamento, de respectivamente desenhar e produzir somente tipo de acio-

namento e de par de tirantes, que entdo da origem ao dispositivo de posicio-

‘namento correspondente.

A figura 5 mostra um aumento detalhado da sapata do primeiro
par de tirantes 58, em que 0 motor elétrico 68, o elemento de conexao 88, o
sexto mancal pivd 80, o eixo de mancal 82 e o primeiro elemento de cone-
xa0 56 sao representados em uma escala aumentada. Na figura, elementos
de conexao inferiores 92 sao claramente mostrados, que conectam a primei-
ra parte estrutural cilindrica 74 do primeiro tirante 70 fixamente em uma pri-
meira forquilha pivoé 94 do quinto mancal pivé 74. O sexto mancal pivé 80 do
segundo tirante 72 € também conectado a uma forquilha pivd corresponden-
te 94. | |

Nesta figura, é ainda representada em uma éscala aumentada
uma conexao mecanica que existe entre uma submontagem inferior 96 e a
segunda parte estrutural cilindrica 76 ou a parte estrutural correspondente
do segundo tirante 72.

A Figura 6 mostra em uma segao transversal através do eixo de
mancal 82, uma primeira modalidade da conexdo mecéanica 95 na forma de

uma quarta 98 e uma quinta 100 junta Cardan de acordo com o primeiro pla-
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no na figura 2. As j‘untas Cardan 98, 100 sao, por um lado, conectadas as
hastes 102, que efetuam um movimento de rotacdo da segunda parte estru-
tural cilindrica 76 abaixo da parte estrutural correspondente do segundo ti-
rante 62. Por outro lado, as juntas Cardan 98, 100 sdo conectadas a elemen-
tos de acoplamento 104, que por sua vez sdao conectados o eixos motor 106. -
Na submontagem' inferior 96 (n&o representada em detalhe), é asseguradd

que o acionamento 86 aciona ambos os eixos motor 106 em uma mesma

velocidade, desse modo assegurando que os pares de tirantes alongam ou
encurtam uniformemente em sua extenséo longitudinal. Na modalidade re-
presentada do primeiro par de tirantes 58, é pretendido que isto seja realiza-
do pelo acionamento comum através de uma roda de engrenagens comum,
que nesta figura, no entanto, ndo se encontra no piano da imagem e assim
nao é representada. Neste tipo de acionamento, deve-se tomar cuidado para
assegurar que um dos segundos elementos estruturais 76 é estendido por
uma rotagdo esquerda, enquanto o outro é acionado por uma rotagdo direita -
e é assim alongado por uma rotacao direita (ou vice-versa). Em um encur-
tamento, o acionamento funciona com uma diregdo rotacional corresponden-
temente trocada. '

A figura 7 mostra uma segunda opg¢ao de desenho para um a-
cionamento de um mecanismo para ajustar o comprimento de pares de tiran-
tes, a diferenca essencial entre a modalidade ilustrativa da figura precedente
e esta sendo evidente pelo fato de que um segundo motor elétrico 108 acio-
na uma correia dentada 110, que é adicionalmente operada por meio das
polias de acionamento 112, que satisfazem substancialmente a fungdo dos'
eixos motor 106 da modalidade previamente apresentada. A tensdo na cor-
reia dentada € obtida por meio de duas polias de tensao ajustaveis 107, que
aplicam em um lado posterior sem dente da correia dentada 100 uma for¢a
predefinivel pelo ajuste e desta maneira mantém a correia dentada 110 em
uma tensao inicial predeterminada pelo esbo¢o. Na segunda modalidade
107, é adicionalmente obtido um acionamento para as segUndas partes es-
truturais cilindricas 76 que é equidirecional, de modo que, no desenho dos

tirantes, vantajosamente nao tem que ser prestada atengéo a direcéo rota-
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cional no acionamento das partes estruturais.

A figura 8 mostra a extremidade superior dos pares de tirantes
58, 60, 62 em seu ponto de conexao com a placa de_ ferramenta 66. Nesta
figura, também, partes conhecidas e partes estruturais sao fornecidas com
simbolos de referéncia correspondendo aqueles que foram previamente in-

troduzidos. Na figura 8, os eixos articulados 114 sdo ilustrados a fim de tor-

‘nar os graus de liberdade das juntas téo visiveis quanto possivel. Na figura

seguinte, a aparéncia de posicdes possiveis com o primeiro dispositivo de
posicionamento, fornecido com tais juntas 64, é mostrada.

A figura 9 mostra uma primeira posicdo 116 do primeiro disposi-
tivo de posicionamento 52, em que a placa de peca de trabalho 66 esta dis-
posta centralmente de modo preciso acima da placa de base 54 e, além do -
mais, os pares de tirantes 58, 60, 62 foram retraidos a seu comprimento mi-
nimo.

A figura 10 mostra uma segunda posi¢ado 118 do primeiro dispo-

“sitivo de posicionamento 52, em que a placa de ferramenta 66 é igualmente

disposta centralmente de modo preciso acima da placa de base 54, ainda os
pares de tirantes 58, 60, 62 tém seu comprimento maximo. Na vista combi-
nada da figura 10 com a figura 9, pode ser visto como a placa de ferramenta
66 pode ser posicionada ao longo de um de seus eixos de movimento.

A figura 11 mostra uma terceira posi¢ao 120 do primeiro disposi-
tivo de posicionamento 52, em que os pares de tirantes 58, 60, 62 tém um |
comprimento medio em comparag¢ao com équele da figura 9 e da figura 10.

A figura 12 mostra uma quarta posigdo 122 do primeiro dispositi-
vo de posicionamento 52, em que o par de tirantes mostrado na esquerda na
imagem tem uma extensao longitudinal mais curta que os dois outros pares
de tirantes, de modo que, na analise final, a placa de ferramenta 66 esta dis-
posta quase diretamente acima do par de tirantes mostrado na esquerda na
imagem. O disco de placa de ferramenta € aqui ainda disposto paraleld a
placa de base 54, como também nas figuras p_recedentes. A figura ilustra
que, de acordo com o efeito de forca e torque na placa de ferramenta 66,
nao somente as forcas de compressdo atuam nos pares de tirantes 58, 60,
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62, mas também forgas de vtragéo, dependendo de como a forga ou o torque
atua na placa de ferramenta 66.

A figura 13 refere-se a uma segunda modalidade 124 de uma - |
submontagem inferior, que transmite a energia de acionamento de um motor
para um par de tirantes em uma maneira especifica. Esta figura mostra me-
ramente um plano da interagao de varios elementos estruturais, os simbolos
dos elementos estruturais tendo sido escolhidos para‘se’r 0S mesmos que na
figura 1 ou 2. Portanto, somente as diferengas fundamentais em comparag¢ao
com os sistemas de acionamento precedentes devem também ser descritas
abaixo.

A energia de acionamento para um quarto par de tirantes 126 é
fornecida por um eixo motor. 128. Como o eixo motor 128 propriamente dito é
acionado ndo é representado em detalhes, embora isto possa ser feito de
modo pneumatico, hidraulico, ou elétrico ou em outras maneiras conhecidas
pela pessoa versada na técnica. Por meio de um sistema de engrenagens
130, a energia de acionamento do eixo motor 128 é transmitida para os tiran-
tes do quarto par de tira.ntes 126. No exemplo escolhido, o sistema de en-
grenagens 130 tem um primeiro pinhdo 132, que é conectado a um primeiro
eixo de conexao 134 e na situagcao de acionamento roda o0 mesmo. A rota-'
¢ao faz um segundo pinhdo 136 ser acionado, que esta disposto em uma
primeira haste de tirante 138. De modo correspondente, um terceirovpinhéo
140, que esta disposto no eixo motor 128, aciona um segundo eixo motor
142, que por sua vez aciona um quarto pinhdao 144, que € por sua vez dis-
posto- em uma segunda haste de tirante 146. As hastes de tirante 138, 146
sao rotativas em torno de seu eixo longitudinal e sao montadas de modo cor-
respondente, a montagem apontando para extremidade de tirante sendo su-
portadas, em uma maneira ja descrita acima, com uma montagem cardanica
148. A fim de absorver as forgcas de mancal de um segundo mancal nas has-
tes de tirante 138, 146, sdo fornecidas as hastes de conexao 150, que co-
nectam o acionamento na dita rhontagem. Isto & simbolizado na figura pelas
hastes de conexdao correspondentes 150, que conectam os simbolos de

mancal correspondentes no eixo motor 128 nos simbolos de mancal corres-
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pondentes nas hastes de tirante 138, 146. E também igualmente concebivel
que, em vez de tais hastes de conexdo 150, um alojamento absorva as for-
¢as de mancal. Um mécanismo de compensagao de comprimento torcional-
mente rigido 127 finalmente permite que o par de tirantes seja pivotado con-
juntamente em torno dos eixos rotacionais 26, sem prejudicar a transmissao
da energia de acionamento. _

Como é mostrada pela figura 14, a terceira modalidade 152 do
acionamento de acordo com a invengao usa um acionamento de correia 152,
que pode ser realizado, por exemplo, como uma correia dentada ou como

uma correia em V, ou como uma correia de tracdo, para acionar duas polias

- de acionamento 154. As polias de acionamento 154 atuam respectivamente

em uma primeira engrenagem chanfrada 156 de um jogo de engrenagens
chanfradas 158, que aciona uma segunda engrenagem chanfrada 160 do
jogo de engrenagens chanfradas 158, que atua nas hastes de tirantes 162.
Estas hastes de tirantes 162 sdo montadas de modo cardénico em uma
montagem universal 164.

A figura 15 mostra um desenho da terceira modalidade 152, que
é esquematicamente representado na figura 14 e é mostrado, em principio,
nesta figura como uma proposta de desenho. As partes estruturais visiveis
correspondentes. sdo portanto também fornecidas com os simbolos de refe-
réncia de acordo com a figura 14.

Neste desenho, provou de fato ser particularmente favoravel que
varias fungdes técnicas se encontrem respectivamente em um plano, cujas
funcbes sejam indicadas na figura por quadrados correspondentes. Um pri-
meiro plano 166 é assim obtido, em que o acionamento é efetuado por meio
das polias de acionamento 154 e a correia de acionamento 153. Um segun-
do plano 168 é formado pelas hastes de tirante 138, 146 e as montagens
correspondentes nas duas extremidades das hastes de tirante 138, 146. Um
terceiro plano 170 é formado por um disco de ferramenta, que nesta figui'a,
no entanto, nao é mostrado, enquanto um quarto pian_o’ 172 é definido pelos
eixos rotacionais das polias' de acionamento 154. Finalmente, um quinto pla-

no 174 é também tornado visivel, que se encontra paralelo ao quarto plano
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172 e é definido por um ponto de mancal 176, a saber um mancal pivQ, que
se encontra mais perto de uma sapata de suporte 178. Neste caso, a sapata
de suporte 178 do elemento de conexao € para uma estrutura de base (n&o
representada nesta figura), na qual esta modalidade poderia ser conectada.
A figura 16 mostra uma representagdo em sec¢ao da terceira mo-
dalidade 152, por cuja razao os simbolos de referéncia como antes séo usa-
dos novamente. Em particular, nesta figura deve ser rhostrado que um motor
de torque 178 esta disposto tal que aciona uma das polias de acionamento
154 por meio de um eixo 180. A outra polia de acionamento 154 é por sua
vez acionada por meio da correia de acionamento 153, que aciona um eixo
adicional 182. Por meio do eixo 180 e o eixo adicional 182, os eixos secun-
darios correspondentes 184 dos tirantes de comprimento ajustavel 186 séo
acionados. Neste caso, a distdncia entre os tirantes ajustaveis individuais
1_86 é fixada pela disténcia ditada pela construgao entre o eixo 180 e o eixo
adicional 182 e pelo ponto de conexdo em uma placa de ferramenta (néo
representada) na outra extremidade dos tirantes de comprimento ajustavel-

186 na regiao das juntas universais superiores 190. No eixo adicional 182,

| no lado voltado para longe da polia de acionamento 154, um freio 188 esta

disposto, que onde necessario, bloqueia o eixo adicional 182. Desta manei-
ra, meios simples podem ser usados para assegurar que os tirantes de com-
primento ajustavel 186 sejam fixados em uma posi¢ao predeterminada sem
o acionamento ter que absorver quaisquer forgas que poderiam estar atuan-
do. Isto proporciona estabilidade mecanica particular para esta disposicéo.
Medidas adicionais que contribuem para estabilidade nesta dis-
posicdo sdo o uso de rodas de engrenagem para a transmissao de forga, por
exemplo, incluindo uma engrenagem chanfrada 192, que, como em um trem
de engrenagens de chanfros de 90 graus, transmite as for¢as de acionamen-
to funcionando do eixo adicional 182 para um dos eixos éecundérios 184.
Além do mais, nesta disposicdo, uma separagao de fungdo é
obtida, em que o motor de torque 179 atua no eixo 180 e o primeiro freio 188
atua no eixo adicional 182. Desta maneira, uma disposi¢ao particularmente

~ compacta das fungdes técnicas individuais € obtida.
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Um‘a disposicao de freio _adicional € mostrada na figura 17, que
novamente representa uma representacdo detalhada do primeiro par de ti-
rantes 58, o objetivo sendo meramente mostrar que nesta figura um segundo
freio 194 ja é integrado no motor elétrico 86. »

A figura 18 mostra uma variante de construg¢édo do freio 196, que
tem dois freios parciais, dispostos em um eixo de rotacao e um eixo de rota-
¢ao adicibnal, que respectivamente acionam os eixos secundarios dos dois
tirantes. Nesta configuracao, é obtida uma redundancia de freio. Mesmo se
um dos freios parciais do terceiro freio 196 falhasse, o outro freio parcial frei-

aria por meio de ambos os eixos secundarios de acoplamento operativo me-

- canico, bem como, conjuntamente, o0 eixo secundario que nao é entao dire-

tamente freado. Além do mais, os freios sdo facilmente acessiveis, o que
facilita a manutengao e a inspe¢ao dos freios.

A figura 19 mostra uma opgao adicional e posicao para a dispo-
sicdo de um par de freios 198. Neste exemplo, novamente os dois freios

‘parciais sao integrados em respectivamente um dos tirantes, de modo que

os freios parciais atuem diretamente nos eixos secundarios e desta maneira
possam fixar cada tirante individual pelas forcas de freio correspondentes.
A vantagem aqui se encontra particularmente no fato de que a

construgdo se torna ainda mais compacta e, além do mais, a redundéancia

- mecanica do freio é mantida.
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52
54
56
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60
62
64
66
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Listagem de Referéncia

plano basico
primeiro tirante

segundo tirante

- disposig¢ao de pistao-cilindro

primeira junta Cardan
segunda junta Cardan
estrutura de suporte
primeiro mancal pivd
segundo mancal pivd
primeiro eixo pivo
terceiro mancal pivd
quarto mancal pivo
segundo eixo pivd
eixo

transportador de trabalho

disposi¢édo de primeiro plano/junta articulada

eixo superior
eixo inferior
primeiro mancal giratério

segundo mancal giratério

elemento de compensagao de comprimento

terceira junta Cardan

primeiro dispositivo de posicionamento
placa de base

primeiro elemento de conexao
primeiro par de tiréntes

segundo par de tirantes

terceiro par de tirantes

junta universal |

placa de ferramenta

" recorte
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70
72
74
76
78
80
82
84
86
88

90

92
94
95
96

98

100
102
104
106
107
108
110
112
114
116
118
120
122
124

126

128
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primeiro tirante

segundo tirante

primeiro elemento estrutural cilindrico

segundo elemento estrutural cilindrico
quinto mancal pivd

sexto mancal pivd

eixo de mancal

sétimo mancal pivd

motor elétrico

segundo elemento de conexao
estrutura de suporte

terceiro elemento de conexao
primeiro arco pivo

conector mecanico
submontagem inferior

quarta junta Cardan |

quinta junta Cardan

hastes

elemento de acoplamento

eixo motor

segunda modalidade

segundo motor elétrico

correia dentada

polias de acionamento

‘eixos articulados

primeira posi¢ao
segunda posi¢ao
terceira posigcao
quarta posi¢ao
terceira modalidade
quarto par de tirantes

eixo motor
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130
132
134
136

138.

140

142

144
146

148

150
152
154
156

158

160
162
164
166
168
170
172
174

176

178
179

180 eixo

182
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sistema de engrenagens
primeiro pinhao
primeiro eixo motor

segundo pinhao

~ primeira haste de tirante

terceiro pinhdo

segundo eixo motor

quarto pinhao

segunda haste de tirante
montagem cardanica

hastes de conexao

quarta modalidade

polias de acionamento

primeira engrenagem chanfrada

jogo de engrenagens chanfradas

- segunda engrenagem chanfrada

hastes de tirante
montagem universal
primeiro plano
segundo plano
terceiro plano

quarto plano

quinto plano

ponto de mancal
sapata de suporte
motor de torque

eixo adicional

184 eixo secundario

186
188

190

tirantes de comprimento ajustavel
primeiro freio

junta universal superior



192
194
196
198

20

engrenagem chanfrada

segundo freio

terceiro freio

quarto freio
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REIVINDICACOES

1. Dispositivo de posicionamento tendo uma estrutura de suporte
(22), tendo um transportador de trabalho (38) e tendo tirantes de comprimen- - |
to ajustavel (70, 72; 186) que sao respectivamente conectados, por um lado,
na estrutura de suporte e, por outro lado, no transportador de trabalho (22),
em que os tirantes (70, 72; 186) sdo montados de modo mével nos pontoé
de conexao na estrutura de suporte e no transporfadbr de trabalho (38), em
que pelo menos alguns dos tirantes (70, 72; 186) sao ajUstéveis_em compri-
mento e em que pelo menos alguns dos tirantes (70, 72; 186) tém um acio-
namento para ajustar seu comprimento, caracterizado pelo fato de que pelo
menos Seis dos tirantes (70, 72; 186) sédo dispostos em pares, em que, em
um par de tirantes (58, 60, 62; 126), os tirantes sdo dispostos em paralelo,
em que cada par de tirantes (58, 60, 62; 126), em uma primeira extremidade
da extensao longitudinal dos tirantes (70, 72; 186), tem um mancal pivd (24,
26, 30, 32; 78, 80; 84), e em que cada par de tirantes (58, 60, 62; 126), em
uma segunda extremidade da extensao longitudinal de cada tirante (70, 72),
tem um segundo mancal.

2. Dispositivo de posicionamento (52), de acordo com a reivindi-
cacao 1, caracterizado pelo fato de que cada tirante (70, 72) de um par de
tirantes (58, 60, 62; 126) tem um mancal pivd (24, 26, 30, 32; 78, 80; 84), e
em que os mancais pivd (24, 26, 30, 32; 78, 80; 84) tém um eixo geométrico
de eixo de mancal comum. |

3. Dispositivo de posiciohamento (52), de acordo com a reivindi-
cacao 1 ou 2, caracterizado pelo fato de que os tirantes sao precisamente
seis em numero.

4. Dispositivo de posicionamento (52), de acordo com uma das
reivindicagbes acima mencionadas, caracterizado pelo fato de que o acio-
namento & um acionamento hidraulico, pneumatico ou elétrico.

5. Dispositivo de posicionamento (52), de acordo com uma das
reivindicagbes acima mencionadas, caracterizado pelo fato de que cada par
de tirantes (58, 60, 62; 126) tem um acionamento comum.

6. Dispositivo de posicionamento (52), de acordo com a reivindi-
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cagao 5, caracterizado pelo fato de que o acionamento é conectado no par
de tirantes respectivos (58, 60, 62; 126) por uma correia, uma correia denta-
da (110), .um sistema de engreﬁagens (130) ou rodas de engrenagem, ou
élguma outra conexao de preservagao de angulo.

7. Dispositivo de posicionamento (52), de acordo com uma das
reivindicagbes acima mencionadas; caracterizado pelo fato de que para cada
par de tirantes (58, 60, 62; 126) é atribuido um dispositivo de frenagem, com
o qual, quando necessario, 0 acionamento considerado, ou pelo menos um
elemento estrutural (74, 75, 76) acionado pelo acionamento, pode ser freado
ou fixado. |

8. Dispositivo de posicionamento (52), de acordo com uma das
reivindicagbes acima mencionadas, caracterizado pelo fato de que a primeira
extremidade é atribuida a estrutura de suporte.

, 9. Dispositivo de posicionamento (52), de acordo com uma das
reivindica¢des acima mencionadas, caracterizado pelo fato de que na primei-
ra extremidade esta disposto um terceiro mancal.

10. Dispositivo de posicionamento (52), de acordo com uma das
reivindicagdes acima mencionadas, caracterizado pelo fato de que a soma dos -
graus de liberdade do mancal pivd (24, 26, 30, 32; 78, 80; 84), do segundo e do
terceiro mancal corresponde ao grau de liberdade da carga prevista.

11. Dispositivo de posicionamento (52), de acordo com uma das
reivindicagdes acima mencionadas, caracterizado pelo fato de que como |
mancais, mancais pivd (24, 26, 30, 32; 78, 80; 84), mancais cardanicos, po-
dem ser usados.

12. Dispositivo de posicionamento (52), de acordo com uma das
reivindicagdes acima mencionadas, caracterizado pelo fato de que o acio-
namento e/ou os tirantes tém dispositivos de medig¢ao de posicao.

13. Dispositivo de posicionamento (52), de acordo com a reivin-
dicagao 12, caracterizado pelo fato de que a colocag¢do do transportador de
trabalho ou sua posigao em espago pode ser predeterm’inada com um dispo-
sitivo de controle e com dados de posi¢cao dos dispositivos de medicao de
posicao.
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RESUMO

Patente de Invengao: "DISPOSITIVO DE POSICIONAMENTO".

A presente invengao refere-se a um dispositivo de posiciona-
mento tendo uma estrutura de suporte, tendo um transportador de trabalho
(22) e tendo tirantes de comprimento ajustavel (70, 72; 186) que sido respec-
tivamente conectados, por um lado, na estrutura de suporte e, por outro la;

do, no transportador de trabalho (22), em que os tirantes (70, 72; 186) sdo

montados de modo mével nos pontos de conexao na estrutura de suporte e
no transportador de trabalho (22), em que pelo menos alguns dos tirantes
(70, 72; 186) sdo ajustaveis em comprimento e em que pelo menos alguns
dos tirantes (70, 72; 186) tém um acionamento para ajustar seu comprimen-
to. Pelo menos seis dos tirantes (70, 72; 186) sao dispostos em pares. No
caso de um par de tirantes (58, 60, 62; 126), os tirantes (70, 72; 186) sdo
dispostos em paralelo, e cada par de tirantes (58, 60, 62; 126) tem um man-
cal pivd (24, 26, 30, 32; 78, 80; 84), em uma primeira extremidade da.exten-
s@o longitudinal dos tirantes (70, 72; 186). Finalmente, cada par de tirantes.
(58, 60, 62; 126), também tem um segundo mancal em uma segunda extre-
midade da extensao longitudinal de cada tirante (70, 72). '
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