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DESCRIPCION
Herramienta de fijacién
Campo técnico

La presente invencidn se refiere a una herramienta de fijacion configurada para acoplar una broca de destornillador
con un tornillo, para empujar y presionar el tornillo contra un objetivo de fijacién con la broca de destornillador y
para hacer rotar la broca de destornillador para atormnillar.

Técnica anterior

Se conoce una herramienta llamada maquina golpeadora portatil configurada para golpear tapones conectados
cargados en un cargador secuencialmente desde un extremo de broca de una guia de accionamiento usando una
presion de aire comprimido suministrado desde un compresor de aire o una presiéon de combustion de un gas.

Como herramienta configurada para fijar un tornillo haciendo rotar una broca y para mover la broca en una direccién
en la que se fija el tornillo, en una herramienta configurada para usar presion de aire, en la técnica relacionada, se
sugiere una maquina golpeadora de tornillos de tipo presién de aire configurada para hacer rotar una broca
mediante un motor neumatico y para mover la broca mediante una presion de aire en una direccién en la que se
fija un tornillo (por ejemplo, consulte PTL 1).

Ademas, se sugiere una maquina golpeadora de tornillos configurada para comprimir un resorte mediante una
fuerza de accionamiento de un motor configurado para hacer rotar un tornillo y para golpear el tornillo impulsando
el resorte (por ejemplo, consulte PTL 2).

Lista de citas

Literatura de patente

PTL 1: Patente japonesa N. ° 5.262.461
PTL 2: Patente japonesa N. ©6.197.547

En la maquina golpeadora de tornillos configurada para usar presion de aire, se puede usar un pistén para la
configuracion en la que la broca de destornillador se mueve en la direccién en la que se fija el tornillo. Sin embargo,
una configuracion para hacer rotar la broca de destornillador tiene un mecanismo complicado. Ademas, en la
maquina golpeadora de tornillos configurada para golpear un tornillo con el impulso del resorte, el interbloqueo de
la configuracion de mover la broca de destornillador en la direccién en la que se fija el tornillo y la configuracién de
hacer rotar la broca de destornillador se realizan mediante un mecanismo complicado.

Ademas, en la maquina golpeadora de tornillos configurada para usar presion de aire, la broca de destornillador
esta unida al pistén pero la sustitucién de la broca de destornillador no se puede realizar facilmente. Ademas, en
la técnica relacionada, se conoce una configuracidon en la que se proporcionan una bola y un resorte para impulsar
la bola y se sujeta de forma separable una broca de destornillador haciendo que la bola se acople con la broca de
destornillador. En dicho mecanismo conocido de sujecién de union/separacién de la broca de destornillador, es
necesario retirar la bola en las operaciones de insercién y extraccion de la broca de destornillador. Por esta razén,
en una configuracién en la que no se puede asegurar un espacio para retirar la bola, no se puede adoptar dicha
tecnologia conocida.

El documento CN 104972438 A se refiere a una herramienta eléctrica que comprende un manguito, un mandril y
un mecanismo limitador en el que el mecanismo limitador puede limitar selectivamente el mandril y permitir que el
mandril se mueva axialmente.

El documento JP HO06 312382 A es un ejemplo de una herramienta eléctrica que tiene un anillo rotatorio, un
mecanismo de mandril y un mecanismo de bloqueo en el que el mecanismo de bloqueo esta configurado para
mover el mecanismo de mandril en una direccion delantera y trasera a lo largo del anillo rotatorio. El presente
documento divulga el preambulo de la reivindicacion 1.

Sumario
La presente invencién se ha realizado para resolver dichos problemas, y un objeto de la presente invencion es
proporcionar una herramienta de fijacion capaz de implementar la rotacion de una broca de destornillador y el

movimiento en una direccién en la que se fija un tornillo con una configuracién simple.

Otro objetivo de la presente invencion es proporcionar una herramienta de fijacién configurada para implementar
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la rotacién de una broca de destornillador y el movimiento en una direccion en la que se fija un tornillo con una
configuracion simple, y adoptar un mecanismo de sujecion de unién/separacion conocido de una broca de
destornillador.

Con el fin de resolver el problema anterior, la invencion proporciona una herramienta de fijacién de acuerdo con la
reivindicacién 1.

Breve descripciéon de los dibujos

La FIG. 1A es una vista en seccion transversal lateral que muestra un ejemplo de una estructura interna de una
herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion.

La FIG. 1B es una vista en seccidn transversal superior que muestra el ejemplo de la estructura interna de la
herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion.

La FIG. 1C es una vista en seccién transversal frontal que muestra el ejemplo de la estructura interna de la
herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion.

La FIG. 2A es una vista en perspectiva despiezada que muestra el ejemplo de la estructura interna de la
herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion.

La FIG. 2B es una vista en perspectiva externa que muestra un ejemplo de la herramienta de fijacion de acuerdo
con el presente modo de realizacion.

La FIG. 3A es una vista en perspectiva que muestra un ejemplo de una configuracién de la parte principal de la
herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion.

La FIG. 3B es una vista en perspectiva que muestra el ejemplo de la configuracién de la parte principal de la
herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion.

La FIG. 4A es una vista en perspectiva en seccidn que muestra el ejemplo de la configuracion de la parte principal
de la herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacién.

La FIG. 4B es una vista en perspectiva en seccidn que muestra el ejemplo de la configuracion de la parte principal
de la herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacién.

La FIG. 4C es una vista en perspectiva en seccion que muestra el ejemplo de la configuracion de la parte principal
de la herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacién.

La FIG. 5 es una vista en seccién transversal superior que muestra el ejemplo de la configuracién de la parte
principal de la herramienta de fijacién de acuerdo con el presente modo de realizacion.

La FIG. 6A es una vista en seccidon transversal superior que muestra el ejemplo de la estructura interna de la
herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion.

La FIG. 6B es una vista en seccidon transversal superior que muestra el ejemplo de la estructura interna de la
herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion.

La FIG. 7A es una vista en seccion transversal que muestra un ejemplo de un mecanismo de sujecién de
unién/separacion.

La FIG. 7B es una vista en seccidon transversal que muestra el ejemplo del mecanismo de sujeciéon de
unién/separacion.

La FIG. 8A es una vista en perspectiva que muestra el ejemplo del mecanismo de sujecion de union/separacion.
La FIG. 8B es una vista en perspectiva que muestra el ejemplo del mecanismo de sujecion de union/separacion.

La FIG. 9 es una vista en perspectiva que muestra un ejemplo de una unidad de alimentacion de tornillo y una
unidad de broca de acuerdo con el presente modo de realizacién.

La FIG. 10A es una vista en perspectiva que muestra el ejemplo de la herramienta de fijacion de acuerdo con el
presente modo de realizacién, vista desde atras.

La FIG. 10B es una vista en perspectiva que muestra el ejemplo de la herramienta de fijacion de acuerdo con el
presente modo de realizacién, vista desde atras.
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La FIG. 10C es una vista en perspectiva que muestra el ejemplo de la herramienta de fijacion de acuerdo con el
presente modo de realizacion, vista desde atras.

La FIG. 11 es una vista en perspectiva que muestra un ejemplo de una unidad de atadura.

La FIG. 12A es una vista en seccién transversal lateral que muestra un ejemplo de una operacién de la herramienta
de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacién.

La FIG. 12B es una vista en seccion transversal superior que muestra el ejemplo de la operacion de la herramienta
de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacién.

La FIG. 13A es una vista en seccién transversal que muestra un estado fijado de un tornillo.
La FIG. 13B es una vista en seccidn transversal que muestra un estado fijado del tornillo.
La FIG. 13C es una vista en seccion transversal que muestra un estado fijado del tornillo.
Descripcion de modos de realizacién

A continuaciéon en el presente documento, un modo de realizacion de la presente invencidn se describira con
referencia a los dibujos.

<Ejemplo de configuracién de herramienta de fijacién del presente modo de realizacién>

La FIG. 1A es una vista en seccién transversal lateral que muestra un ejemplo de una estructura interna de una
herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion, la FIG. 1B es una vista en seccién
transversal superior que muestra el ejemplo de la estructura interna de la herramienta de fijacién de acuerdo con
el presente modo de realizacion, y la FIG. 1C es una vista en seccién transversal frontal que muestra el ejemplo
de la estructura interna de la herramienta de fijacién de acuerdo con el presente modo de realizacion. Ademas, la
FIG. 2A es una vista en perspectiva despiezada que muestra el ejemplo de la estructura interna de la herramienta
de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion, y la FIG. 2B es una vista en perspectiva externa que
muestra un ejemplo de la herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion.

Una herramienta de fijacién 1 del presente modo de realizacién incluye una unidad de sujecion de brocas 3
configurada para sujetar una broca de destornillador 2 para que pueda ser rotatoria y movil en la direccion de un
€je, una primera unidad de accionamiento 4 configurada para hacer rotar la broca de destornillador 2 sujetada por
la unidad de sujecién de brocas 3, y una segunda unidad de accionamiento 5 configurada para mover la broca de
destornillador 2 sujetada por la unidad de sujecién de brocas 3 en la direccién del eje.

Ademas, la herramienta de fijacion 1 incluye una unidad de alojamiento de tornillos 6 en la que se aloja un tornillo
200, una unidad de alimentacion de tornillos 7 configurada para alimentar el tornillo alojado en la unidad de
alojamiento de tornillos 8, y una unidad de broca 8 configurada para presionarse contra un objetivo de fijacidn al
que se va a fijar el tornillo 200, y expulsar el tornillo.

Ademas, la herramienta de fijacion 1 incluye un cuerpo de herramienta 10 y un mango 11. Ademas, la herramienta
de fijacion 1 incluye una parte de unién de bateria 13 a la que esta unida de forma separable una bateria 12, en
una porcién extrema del mango 11.

En la herramienta de fijacidn 1, el cuerpo de herramienta 10 se extiende en una direccién alo largo de una direccién
del eje de la broca de destornillador 2 indicada con las flechas A1y A2, y el mango 11 se extiende en otra direccidn
que se cruza con la direccion de extension del cuerpo de herramienta 10. En la herramienta de fijacion 1, la
direccién de extensién del cuerpo de la herramienta 10, es decir, la direccidon del eje de la broca de destornillador
2 indicada con las flechas A1y A2, se denomina "direccidon delantera y trasera". Ademas, en la herramienta de
fijacién 1, la direcciéon de extension del mango 11 se denomina "direccién superior e inferior'. Ademas, en la
herramienta de fijacion 1, una direccion ortogonal a la direccién de extensidén del cuerpo de herramienta 10 y la
direccién de extension del mango 11 se denomina "direccion derecha e izquierda”.

La primera unidad de accionamiento 4 se proporciona en la parte trasera, que es un lado del cuerpo de herramienta
10, con el mango 11 interpuesto entre ellas. Ademas, la segunda unidad de accionamiento 5 se proporciona en la
parte delantera, que es el otro lado del cuerpo de herramienta 10, con el mango 11 interpuesto entre ellas.

En la unidad de alojamiento de tornillos 6, una pluralidad de tornillos 200 estan conectados mediante una banda
de conexidn y se aloja un tornillo conectado enrollado en espiral.

Las FIGS. 3Ay 3B son vistas en perspectiva que muestran un ejemplo de una configuracién de la parte principal
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de la herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion, las FIGS. 4A a 4C son vistas en
perspectiva en seccién que muestran el ejemplo de la configuracion de la parte principal de la herramienta de
fijaciéon de acuerdo con el presente modo de realizacién, y la FIG. 5 es una vista en seccidn transversal superior
que muestra el ejemplo de la configuracion de la parte principal de la herramienta de fijacion de acuerdo con el
presente modo de realizacidn, que muestra detalles de la unidad de sujecidon de brocas 3 y la primera unidad de
accionamiento 4. A continuacioén, se describen la unidad de sujecidon de brocas 3 y la primera unidad de
accionamiento 4 con referencia a los dibujos respectivos.

La unidad de sujecién de brocas 3 incluye un miembro de sujecion 30 configurado para sujetar de forma separable
la broca de destornillador 2, un miembro guia de rotacién 31 configurado para soportar el miembro de sujecién 30
para ser moévil en la direccidon delantera y trasera indicada con las flechas A1y A2 a lo largo la direccion del eje de
la broca de destornillador 2, y para rotar junto con el miembro de sujecién 30, un miembro moévil 32 configurado
para mover el miembro de sujecién 30 en la direccién delantera y trasera a lo largo del miembro guia de rotacidon
31, y un miembro impulsor 33 configurado para impulsar el miembro maévil 32 en una direccion hacia atras indicada
con la flecha A2.

El miembro de sujecion 30 esta constituido, por ejemplo, por un miembro circular en forma de cilindro que tiene un
diametro externo ligeramente menor que un diametro interno del miembro guia de rotacién 31, y configurado para
insertarse dentro del miembro guia de rotacién 31. EI miembro de sujecién 30 se proporciona en una porcién
extrema en un lado frontal a lo largo de la direccién del eje de la broca de destornillador 2 con una abertura 30a
que tiene una forma que coincide con la forma en seccién transversal de la broca de destornillador 2. EI miembro
de sujecién 30 tiene un mecanismo de sujecion de unidn/separacién 30c configurado para sujetar de forma
separable la broca de destornillador 2 y proporcionado en la abertura 30a. En el miembro de sujecién 30, la abertura
30a esta expuesta dentro del miembro guia de rotacién 31, y la broca de destornillador 2 esta insertada de forma
separable en la abertura 30a.

El miembro guia de rotacion 31 se extiende a lo largo de la direccién de extensidn del cuerpo de herramienta 10,
es decir, la direccidon delantera y trasera indicadas con las flechas A1y A2 alo largo de la direccién del gje de la
broca de destornillador 2. El miembro guia de rotacidon 31 tiene una forma cilindrica en la que se inserta el miembro
de sujecion 30, y una porcién extrema en un lado frontal recibe soporte de forma rotatoria por medio de un cojinete
34a, que es un ejemplo del cojinete, mediante un bastidor frontal metalico 10b proporcionado en un lado frontal de
una caja de resina 10a que constituye un exterior del cuerpo de herramienta 10. Ademas, una porcién extrema en
un lado trasero del miembro guia de rotacion 31 esta conectada a la primera unidad de accionamiento 4.

En el miembro guia de rotacién 31, se forman en dos ubicaciones en |las partes laterales orientadas en direccion
radial porciones de ranura 31a que se extienden en la direccién delantera y trasera indicada con las flechas A1y
A2 alo largo de la direccion del eje de la broca de destornillador 2. El miembro guia de rotacion 31 esta conectado
al miembro de sujecién 30 por medio de miembros de conexién 30b configurados para penetrar en el miembro de
sujecién 30 en la direccién radial y para sobresalir de ambos lados del miembro de sujeciéon 30 cuando los
miembros de conexidn 30b entran en las porciones de ranura 31a.

El miembro de sujecién 30 esta provisto de porciones de orificio que penetran en una direccién perpendicular a la
direccion de rotacion de la broca de destornillador 2, y los miembros de conexién 30b se insertan en las porciones
de orificio y se fijan mediante pasadores 30f. EI miembro de conexion 30b esta constituido por un miembro cilindrico
que tiene una seccién transversal ovalada.

En el miembro de conexién 30b, una direccién de lado largo de |la forma ovalada es una direccidn a lo largo de la
direccion de extension de la porcion de ranura 31a paralela a la direccién del eje de |la broca de destornillador 2
indicada con las flechas A1y A2, y una direccidn de lado corto de la forma ovalada es una direccidn (indicada con
las flechas B1 y B2) ortogonal a la direccion de extension de la porcion de ranura 31a, es decir, una direccion a lo
largo de la direccién de rotacion del miembro guia de rotacion 31. El miembro de conexion 30b esta configurado
de manera que un ancho de la forma ovalada en la direccion de lado corto, es decir, un ancho a lo largo de la
direccion de rotacidon del miembro guia de rotacidén 31 es ligeramente menor que un ancho de la porcién de ranura
31a a lo largo de la misma direccion.

De este modo, el miembro de conexidn 30b insertado en la porcién de ranura 31a recibe soporte de la porcion de
ranura 31a para ser movil a lo largo de la direccién del eje del miembro guia de rotacién 31. Ademas, el movimiento
del miembro de conexién 30b a lo largo de la direccidn de rotacion del miembro guia de rotacién 31 esta restringido
entre una superficie lateral y la otra superficie lateral de la porcion de ranura 31a a lo largo de la direccion de
extension de la porcién de ranura 31a. Por lo tanto, una operacion de rotacién del miembro guia de rotacion 31
hace que el miembro conector 30b se empuje por una superficie lateral o la otra superficie lateral de la porcion de
ranura 31a de acuerdo con la direccidn de rotacion del miembro guia de rotacion 31 y que se aplique con una
fuerza en una fuerza circunferencial, que es la direccion de rotacion, desde el miembro guia de rotacién 31.

Por lo tanto, cuando el miembro guia de rotacion 31 rota, los miembros de conexién 30b se empujan por las
porciones de ranura 31a del miembro guia de rotacién 31, de modo que el miembro de sujecién 30 rota junto con



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2983016 T3

el miembro guia de rotacién 31. Ademas, los miembros de conexién 30b se guian por las porciones de ranura 31a
del miembro guia de rotacién 31, de modo que el miembro de sujecion 30 se mueve en la direccion delantera y
trasera alo largo de la direccién del eje de la broca de destornillador 2.

El miembro moévil 32 es un miembro de transmisién, e incluye un primer miembro movil 32a configurado para rotar
junto con el miembro de sujecién 30 y para mover el miembro de sujecion 30 en la direccion delantera y trasera a
lo largo del miembro guia de rotacion 31, un segundo miembro movil 32c configurado para recibir soporte del
primer miembro mévil 32a por medio de un cojinete 32b y para empujar el primer miembro mévil 32a por medio del
cojinete 32b, y un miembro amortiguador 32d unido a un lado trasero del segundo miembro mévil 32c.

El primer miembro mévil 32a esta constituido, por ejemplo, por un miembro circular en forma de cilindro que tiene
un diametro interno ligeramente mayor que un diametro externo del miembro guia de rotaciéon 31, y configurado
para insertarse en un lado externo del miembro guia de rotacion 31. El primer miembro movil 32a esté conectado
al miembro de sujecion 30 por medio de los miembros de conexién 30b que sobresalen de las porciones de ranura
31a del miembro guia de rotacion 31y, por lo tanto, recibe soporte para ser mévil a lo largo de la direccion del eje
del miembro guia de rotacién 31.

El cojinete 32b es un ejemplo de cojinete y se inserta entre una periferia externa del primer miembro mévil 32a y
una periferia interna del segundo miembro mévil 32c. El primer miembro mévil 32a constituye un miembro de
sujecion del anillo interno del cojinete configurado para sujetar un anillo interno del cojinete 32b, y el segundo
miembro movil 32¢ constituye un miembro de sujecién del anillo externo del cojinete configurado para sujetar un
anillo externo del cojinete 32b. En el cojinete 32b, el anillo interno recibe soporte de la periferia externa del primer
miembro mévil 32a para no ser mavil en la direccidn de rotacion y en la direccién del eje, y el anillo externo recibe
soporte de la periferia interna del segundo miembro mévil 32¢ para no ser mévil en la direccién de rotaciony enla
direccién del gje.

De este modo, el segundo miembro maovil 32c esta conectado al primer miembro movil 32a por medio del cojinete
32b en un estado en el que el movimiento en las direcciones delantera y trasera a lo largo de la direccion del eje
esta restringido. Ademas, el segundo miembro movil 32c esta configurado para soportar de forma rotatoria el primer
miembro maévil 32a por medio del cojinete 32b.

Por lo tanto, cuando el segundo miembro moévil 32¢ se mueve en la direccién delantera y trasera a lo largo de la
direccién del eje, el primer miembro movil 32a se empuja por el segundo miembro mévil 32¢ por medio del cojinete
32b, y se mueve en la direccion delantera y trasera a lo largo de la direccién del eje junto con el segundo miembro
movil 32c. Ademas, el primer miembro movil 32a esta configurado para ser rotatorio con respecto al segundo
miembro mévil 32¢ que no es rotatorio con respecto al miembro guia de rotacién 31.

El miembro impulsor 33 esta constituido por un resorte helicoidal, en el presente ejemplo, se inserta entre el
bastidor frontal 10b proporcionado en el lado frontal de la caja 10a del cuerpo de herramienta 10 y el segundo
miembro movil 32¢ del miembro maévil 32, en el exterior del miembro guia de rotacion 31, y esta en contacto con
un asiento de resorte 32f dispuesto para hacer contacto con una cara extrema del anillo externo del cojinete 32b.
El miembro impulsor 33 se comprime a medida que el miembro movil 32 se mueve en la direccién hacia adelante
indicada con la flecha A1, e impulsa al miembro movil 32 en la direccién hacia atras indicada con la flecha A2.

La primera unidad de accionamiento 4 incluye un motor rotatorio de broca 40 configurado para accionarse por
electricidad suministrada desde la bateria 12 y un reductor de velocidad 41. EI motor rotatorio de broca 40 es un
ejemplo del primer motor, en el que un arbol 40a del motor rotatorio de broca 40 esta conectado al reductor de
velocidad 41, y un arbol 41a del reductor de velocidad 41 esta conectado al miembro guia de rotacion 31. En la
primera unidad de accionamiento 4, el reductor de velocidad 41 esta configurado para usar un engranaje planetario,
y el motor rotatorio de broca 40 esta dispuesto coaxialmente con el miembro guia de rotacién 31, el miembro de
sujecion 30 y la broca de destornillador 2 sujetada por el miembro de sujecién 30.

En la primera unidad de accionamiento 4, el motor rotatorio de broca 40 y el reductor de velocidad 41 estan unidos
a un bastidor trasero metalico 10c proporcionado en un lado trasero de la caja 10a del cuerpo de herramienta 10,
y el arbol 41a del reductor de velocidad 41 recibe soporte del bastidor trasero 10c por medio de un cojinete 42. El
miembro guia de rotacion 31 recibe soporte de forma rotatoria por medio del cojinete 42, que es un ejemplo de
cojinete, conectando una porcién extrema trasera al arbol 41a del reductor de velocidad 41 y soportando el arbol
41a al bastidor trasero 10c por medio del cojinete 42.

La unidad de sujecion de brocas 3 y la primera unidad de accionamiento 4 se ensamblan integralmente conectando
el bastidor delantero 10b y el bastidor trasero 10c con un miembro de acoplamiento 10d que se extiende en la
direccién delantera y trasera, y el bastidor delantero 10b se fija a la caja 10a del cuerpo de herramienta 10 mediante
un tornillo 10e.

Ademas, en la unidad de sujecion de brocas 3, una porcion extrema en el lado frontal del miembro guia de rotacion
31 recibe soporte del bastidor frontal 10b fijado al lado frontal de |la caja 10a del cuerpo de herramienta 10 por
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medio del cojinete 34a, y una porcidn extrema en el lado trasero del miembro guia de rotacion 31 recibe soporte
del bastidor trasero 10c fijado al lado trasero de la caja 10a por medio del arbol 41a del reductor de velocidad 41y
el cojinete 42. Por lo tanto, en la unidad de sujecion de brocas 3, el miembro guia de rotacién 31 recibe soporte de
forma rotatoria del cuerpo de herramienta 10.

De este modo, la primera unidad de accionamiento 4 esta configurada para hacer rotar el miembro guia de rotacién
31 mediante el motor de rotacién de broca 40. Cuando el miembro guia de rotacién 31 rota, los miembros de
conexion 30b se empujan por las porciones de ranura 31a del miembro guia de rotacién 31, de modo que el
miembro de sujecién 30 configurado para sujetar la broca de destornillador 2 rota junto con el miembro guia de
rotacién 31.

La unidad de sujecién de brocas 3 esta provista de un miembro guia 32g en el segundo miembro mévil 32c. El
miembro de acoplamiento 10d esta provisto de un par de porciones de pared guia 10g en un intervalo ligeramente
mayor que un diametro del miembro guia 32g, y el miembro guia 329 se inserta entre el par de porciones de pared
guia 10g, de modo que el par de porciones de pared guia 10g estan orientadas hacia una superficie periférica del
miembro guia 32g.

De este modo, el miembro guia 32g se guia hacia el miembro de acoplamiento 10d, de modo que el segundo
miembro mévil 32¢ se puede mover en la direccién delantera y trasera indicada con las flechas A1y A2 a lo largo
de la direccidn del eje de la broca de destornillador 2 y la rotacion que sigue al miembro guia de rotacion 31 esta
restringida.

Las FIGS. 6A y 6B son vistas en seccidn transversal desde arriba que muestran el ejemplo de la estructura interna
de la herramienta de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion, que muestran detalles de la segunda
unidad de accionamiento 5. A continuacion, se describe la segunda unidad de accionamiento 5 con referencia a
los dibujos respectivos.

La segunda unidad de accionamiento 5 incluye un motor de movimiento de broca 50 configurado para accionarse
por electricidad suministrada desde la bateria 12 y un reductor de velocidad 51. EI motor de movimiento de broca
50 es un ejemplo del motor y del segundo motor, en el que un arbol 50a del motor de movimiento de broca 50 esta
conectado al reductor de velocidad 51, y un arbol 5la del reductor de velocidad 51 esta conectado a una polea 52,
que es un ejemplo del miembro de rotacidon. En la segunda unidad de accionamiento 5, la polea 52 recibe soporte
del cuerpo de herramienta 10 por medio de un cojinete 53. En la segunda unidad de accionamiento 5, el arbol 50a
del motor de movimiento de broca 50 esta dispuesto a lo largo de la direccion de extension del mango 11.

En la segunda unidad de accionamiento 5, un extremo de un alambre en forma de cuerda 54, que es un ejemplo
del miembro de transmisién, esta conectado a la polea 52, y la polea 52 rota, de modo que el alambre 54 se enrolla
a lo largo de una periferia externa 52a de la polea 52. Ademas, el otro extremo del cable 54 esta conectado a una
porcion de conexidn de cable 32h proporcionada en el segundo miembro mévil 32c del miembro mévil 32. El
miembro de transmision también puede ser una cuerda hecha de fibras o similar, una correa hecha de caucho o
similar, 0 una cadena hecha de metal o similar, siempre que tenga flexibilidad para enrollarse a lo largo de la
periferia externa del miembro de rotacién tal como la polea 52. Cuando el miembro de transmision esta constituido
por una cadena, el miembro de rotacién puede ser una rueda dentada que tiene dientes.

De este modo, la segunda unidad de accionamiento 5 esta configurada para mover el segundo miembro mévil 32¢
en la direccién de avance indicada con la flecha A1 haciendo rotar la polea 52 mediante el motor de movimiento
de broca 50 para enrollar el alambre 54. En la unidad de sujecidn de brocas 3, cuando el segundo miembro mévil
32c se mueve hacia adelante, el primer miembro movil 32a se empuja por medio del cojinete 32b, y el primer
miembro movil 32a se mueve hacia adelante a lo largo de la direccién del eje, junto con el segundo miembro maovil
32c. El primer miembro mévil 32a se mueve hacia adelante, de modo que el miembro de sujecion 30 conectado al
primer miembro mévil 32a por medio de los miembros de conexion 30b se mueve hacia adelante y la broca de
destornillador 2 sujetada por el miembro de sujecién 30 se mueve en la direccion de avance indicada con la flecha
A1.

La segunda unidad de accionamiento 5 esta dispuesta desplazada hacia un lado con respecto a un centro
sustancial en una direccion derecha e izquierda de la herramienta de fijacion 1 de modo que una direccién
tangencial de una porcién de la polea 52 donde se enrolla el cable 54 sigue la direccién de extension del miembro
guia de rotacion 31. Es decir, la disposicion es de manera que un centro de la polea 52, en el presente ejempilo, el
arbol 50a del motor de movimiento de broca 50 esta desplazado hacia un lado con respecto al miembro guia de
rotacion 31y la periferia externa 52a de la polea 52 en la que se va a enrollar el cable 54 se superpone al miembro
guia de rotacion 31, cuando se ve en la direccidn del eje de la polea 52.

Ademas, la polea 52 y similares estan dispuestos de modo que el cable 54 entre la polea 52 y el segundo miembro
movil 32¢ es paralelo a la direccién del eje del miembro guia de rotacién 31 en la direccidn radial de la polea 52,
como se muestra enlas FIGS. 6Ay 6B, y es paralelo a la direccion del eje del miembro guia de rotaciéon 31 también
en la direccion del eje del motor de movimiento de broca 50 ortogonal a la direccién radial de la polea 52, como se
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muestra en la FIG. 1A

Ademas, si el cable 54 se superpone y se enrolla en la polea 52, |a distancia desde el centro de la polea 52 al
cable 54 cambia de acuerdo con el nimero de vueltas. Por lo tanto, cambia la cantidad de movimiento de la broca
de destornillador 2 cuando la polea 52 realiza una rotacién. Ademas, cambia un angulo entre una direccién en la
que el cable 54 se estira entre la polea 52 y el segundo miembro movil 32¢, y una direccidon de movimiento de la
broca de destornillador 2 a lo largo de la direccién del eje del miembro guia de rotacién 31.

Por lo tanto, el diametro de la polea 52 y similares se ajustan de modo que la cantidad de rotacion a de la polea
52, que se requiere para mover la broca de destornillador 2 en una cantidad predeterminada moviendo el miembro
movil 32 desde una porcidn extrema a la otra porcién extrema dentro de un rango movil a lo largo de una direccion,
es inferior a 360°.

De este modo, en una operacion en la que la polea 52 enrolla el cable 54 para mover la broca de destornillador 2
en una cantidad predeterminada, el cable 54 no se superpone ni se enrolla en la polea 52, como se muestra en la
FIG. 6B, y se evita que la cantidad de movimiento de la broca de destornillador 2 sea imprecisa. Ademas, se
suprime un cambio de paralelismo entre la direccién en la que se estira el cable 54 entre la polea 52 y el segundo
miembro movil 32c y la direccién de movimiento de la broca de destornillador 2 a lo largo de la direccidn del eje
del miembro guia de rotacién 31.

Por lo tanto, una relacién entre la cantidad de rotacién del motor de movimiento de broca 50 y la cantidad de
movimiento del miembro de sujecion 30 se convierte en una relacién uno a uno en todo el rango movil del miembro
de sujecion 30, de modo que la cantidad de movimiento del miembro de sujecién 30 a lo largo de la direccion del
eje del miembro guia de rotacidén 31 se puede controlar controlando la cantidad de rotacidn del motor de movimiento
de broca 50. Es decir, la cantidad de movimiento de la broca de destornillador 2 unida al miembro de sujecién 30
se puede controlar controlando la cantidad de rotacién del motor de movimiento de broca 50.

Ademas, independientemente de la cantidad de enrollado del alambre 54, la tensién que se aplica al alambre 54
es siempre paralela a la direccién de movimiento de la broca de destornillador 2 a lo largo de la direccién del eje
del miembro guia de rotacion 31, de modo que se pueden suprimir el movimiento de la broca de destornillador 2y
la disminucion en la eficiencia de transmisién de la fuerza para empujar el tornillo 200 por medio de la broca de
destornillador 2.

De este modo, el cable 54 entre la polea 52 y el segundo miembro mévil 32¢ se estira linealmente a lo largo de la
direccién de movimiento del miembro movil 32, y aumenta su carga en el momento en que se enrolla el cable 54
mediante la polea 52 y se suprime la carga a la vez se extrae el cable 54 de |la polea 52.

Obsérvese que, dado que el cable 54 tiene una flexibilidad que permite el enrollado en la polea 52, el cable no
puede mover el miembro moévil 32 hacia atras empujando el segundo miembro mévil 32c. Por lo tanto, se
proporciona el miembro impulsor 33 que se comprime a medida que el miembro movil 32 se mueve en la direccién
hacia adelante indicada con la flecha A1y aplica una fuerza, que empuja el miembro movil 32 en la direccion hacia
atras indicada con la flecha A2, al miembro moévil 32. De este modo, en la configuracion en la que el cable 54 se
enrolla por la polea 52 y la broca de destornillador 2 avanza, la broca de destornillador 2 después del avance se
puede mover hacia atras.

Ademas, el miembro de sujecidn 30 configurado para sujetar la broca de destornillador 2 recibe soporte para ser
movil en la direccién delantera y trasera con respecto al miembro guia de rotacidén 31y esta configurado para rotar
junto con el miembro guia de rotacidon 31 mediante el acoplamiento entre los miembros de conexion 30b
proporcionados al miembro de sujecion 30 y las porciones de ranura 31a proporcionadas al miembro guia de
rotacién 31.

Por lo tanto, en la configuracién en la que el motor rotatorio de broca 40 esta dispuesto coaxialmente con el
miembro guia de rotacidn 31, el miembro de sujecién 30 y la broca de destornillador 2 sujetada por el miembro de
sujecion 30, es posible implementar una configuracién en la que la broca de destornillador 2 se rota y la broca de
destornillador 2 se mueve en la direccién delantera y trasera sin mover el motor de rotacién de broca 40 en la
direccién delantera y trasera.

Obsérvese que, en la configuracién en la que el motor rotatorio de broca 40 esta dispuesto coaxialmente con la
broca de destornillador 2, se considera una configuracion en la que la operacion de rotacidn del motor rotatorio de
broca 40 se convierte en el movimiento de la broca de destornillador 2 en la direccion delantera y trasera usando
un tornillo de alimentacion.

Sin embargo, en la configuracion en la que se usa el tornillo de alimentacién, no se puede aumentar la cantidad de
avance de la broca de destornillador 2 por rotacién del motor, de modo que es dificil aumentar la velocidad de
movimiento de la broca de destornillador 2 incluso cuando aumenta la velocidad de rotacion del motor.
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En la herramienta de fijacion 1, es necesario aumentar la velocidad de movimiento de la broca de destornillador 2
para acortar el tiempo requerido para presionar el tornillo 200 contra el objetivo de fijacién con la broca de
destornillador 2. Sin embargo, en la configuracién en la que se usa el tornillo de alimentacion, es dificil acortar el
tiempo necesario para presionar el tornillo 200 contra el objetivo de fijacion con la broca de destornillador 2.

Por el contrario, en la configuracién en la que el miembro de sujecion 30 configurado para sujetar la broca de
destornillador 2 recibe soporte para ser mévil en la direccion delantera y trasera con respecto al miembro guia de
rotacién 31, la polea 52 se hace rotar mediante la segunda unidad de accionamiento 5 para enrollar el alambre 54
y mover el miembro de sujecién 30 hacia adelante, |la velocidad de movimiento de la broca de destornillador 2 se
puede aumentar de acuerdo con la velocidad de rotacion del motor de movimiento de broca 50. Por lo tanto, es
posible acortar el tiempo necesario para presionar el tornillo 200 contra el objetivo de fijacion con la broca
destornillador 2.

Las FIGS. 7Ay 7B son vistas en seccion transversal qgue muestran un ejemplo de un mecanismo de sujecion de
unién/separacion, y las FIGS. 8A y 8B son vistas en perspectiva que muestran el ejemplo del mecanismo de
sujecion de unidon/separacién, que muestran detalles del mecanismo de sujecidon de unién/separacién 30c. A
continuacién, se describe el mecanismo de sujecién de union/separacién 30c con referencia a los dibujos
respectivos.

El mecanismo de sujecién de unién/separacion 30c incluye una bola 30d expuesta en la abertura 30a y un resorte
30e para presionar la bola 30d en una direccién en la que la bola queda expuesta en la abertura 30a. El resorte
30e es un ejemplo del miembro de presién, y esta constituido por un resorte de lamina, un miembro impulsor tal
como una espiral, o un miembro elastico tal como cauchoy, en el presente ejemplo, esta constituido por un resorte
de lamina anular y esta montado en la periferia externa del miembro de sujecién 30.

Cuando la porcidon de insercion 20 de la broca de destornillador 2 se inserta en la abertura 30a del miembro de
sujecion 30, el mecanismo de sujecién de unidn/separacion 30c hace que la bola 30d empujada por la porcién de
insercién 20 retroceda en la direccion de la periferia externa del miembro de sujecion 30 mientras se deforma el
resorte 30e en una direccion en la que aumenta el diametro del resorte anular 30e.

Cuando la porcidon de insercion 20 de la broca de destornillador 2 se inserta en la abertura 30a del miembro de
sujecion 30 hasta una posicién en la que una porcién de ranura 20a formada en la periferia externa de la porcidn
de insercion 20 esta orientada hacia la bola 30d, la bola 30d impulsada por el resorte 30e se encaja en la porcién
de ranura 20a. Esto evita que la broca de destornillador 2 se separe sin cuidado del miembro de sujecién 30.

Ademas, cuando se aplica una fuerza predeterminada o méas en una direccion en la que la broca de destornillador
2 se extrae del miembro de sujecion 30, la bola 30d retrocede mientras deforma el resorte 30e en la direccién en
la que aumenta el diametro del resorte anular 30e, de modo que la broca de destornillador 2 se puede extraer del
miembro de sujecion 30.

En la operacién de insertar y sacar la porcion de insercion 20 de la broca de destornillador 2 con respecto a la
abertura 30a del miembro de sujecion 30, la bola 30d retrocede en la direccién de la periferia externa del miembro
de sujecion 30. Por esta razdn, se requiere un espacio para retirar la bola 30d en |la periferia externa del miembro
de sujecion 30. Por otro lado, el miembro de sujecion 30 esta insertado en el miembro guia de rotacidn cilindrico
31, de modo que no es posible asegurar un espacio para retirar la bola 30d entre |la periferia externa del miembro
de sujecion 30 vy la periferia interna del miembro guia de rotacién 31.

Ademas, cuando se ajusta una diferencia de diametro entre el miembro de sujecién 30 y el miembro guia de
rotaciéon 31 para asegurar un espacio para retirar la bola 30d entre la periferia externa del miembro de sujecién 30
y la periferia interna del miembro guia de rotacion 31, es necesario aumentar el diametro externo del miembro guia
de rotacion 31 porque se determina una dimensién radial de la broca de destornillador 2 y, por lo tanto, no se puede
reducir el diametro externo del miembro de sujecion 30. Por esta razén, aumenta el tamafio del dispositivo.

Por el contrario, el miembro guia de rotacién 31 esta provisto de porciones de ranura 31a configuradas para guiar
los miembros de conexidén 30b. La porcién de ranura 31a penetra desde el lado periférico interno hasta el lado
periférico externo del miembro guia de rotacién 31, y se extiende en la direccién del eje del miembro guia de
rotacién 31.

Por lo tanto, la bola 30d del mecanismo de sujecién de unién/separacion 30c se proporciona alineada con la
posicién de la porcién de ranura 31a del miembro guia de rotacion 31. Es decir, en el miembro de sujecién 30, el
miembro de conexién 30b y la bola 30d del mecanismo de sujecion de unién/separacion 30c se proporcionan
coaxialmente a lo largo de la direccion del eje del miembro guia de rotacién 31. De este modo, la bola 30d del
mecanismo de sujecién de union/separacién 30c queda expuesta a la porcién de ranura 3la del miembro guia de
rotaciéon 31 en cualquiera de las operaciones en las que el miembro guia de rotacion 31 y el miembro de sujecién
30 rotan y la operacion en la que el miembro de sujecidon 30 se mueve en la direccion del eje con respecto al
miembro guia de rotacién 31.
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Por lo tanto, la operacién en la que la porcién de insercion 20 de la broca de destornillador 2 se inserta y se extrae
con respecto a la abertura 30a del miembro de sujecién 30 hace que la bola 30d que se retira en la direccion de la
periferia externa del miembro de sujecién 30 entre en la porcion de ranura 3la del miembro guia de rotacion 31.

Por lo tanto, con la configuracion en la que el miembro de sujecion 30 se inserta en el miembro guia de rotacion
cilindrico 31, es posible asegurar un espacio para retirar la bola 30d del mecanismo de sujecion de
unién/separacién 30c. Ademas, al usar la porcion de ranura 31a en la que se inserta el miembro de conexion 30b
como un espacio para retirar la bola 30d, se suprime un area de la abertura proporcionada al miembro guia de
rotacion 31 y se puede asegurar la resistencia.

Ademas, no es necesario asegurar un espacio para retirar la bola 30d entre la periferia externa del miembro de
sujecion 30y la periferia interna del miembro guia de rotacién 31 aumentando la diferencia de diametro entre el
miembro de sujecién 30 y el miembro guia de rotacién 31, de modo que es posible suprimir el aumento de tamafio
del dispositivo.

La FIG. 9 es una vista en perspectiva que muestra un ejemplo de una unidad de alimentacion de tornillo y una
unidad de broca de acuerdo con el presente modo de realizacidon, que muestra detalles de la unidad de
alimentacién de tornillo 7 y la unidad de broca 8. A continuacién, la unidad de alimentacién de tornillo 7 y la unidad
de broca 8 se describen con referencia a cada dibujo.

La unidad de alimentacion de tornillo 7 incluye un motor de alimentacion de tornillo 70, un engranaje de pifién 71
unido a un arbol del motor de alimentacidn de tornillo 70 por medio de un reductor de velocidad, un engranaje de
cremallera 72 engranado con el engranaje de pifién 71, y una parte de acoplamiento 73 conectada al engranaje
de cremallera 72 y acoplada con el tornillo conectado alimentado desde la unidad de alojamiento de tornillos 6.

El engranaje de cremallera 72 de la unidad de alimentacion de tornillo 7 recibe soporte para ser mévil enla direccion
superior e inferior a lo largo de una direccién de alimentacidn del tornillo conectado. En la unidad de alimentacidn
de tornillo 7, el motor de alimentacién de tornillo 70 rota hacia adelante y hacia atras, de modo que la parte de
acoplamiento 73 acoplada con el tornillo conectado se mueve en la direccidén superior e inferior y se alimenta el
tornillo conectado.

La unidad de broca 8 incluye un paso de expulsion 80 al que se suministra el tornillo 200 mediante la unidad de
alimentacién de tornillo 7 y por medio del cual pasa la broca de destornillador 2, un miembro de contacto 81 que
tiene un puerto de expulsién 8 formado para comunicarse con €l paso de expulsién 80 y configurado para entrar
en contacto con un objetivo de fijacién, un brazo de contacto 82 configurado para moverse en la direccion delantera
y trasera junto con el miembro de contacto 81, y una parte de ajuste 83 configurada para restringir una cantidad
de movimiento del brazo de contacto 82. Ademas, la unidad reguladora 8 incluye un miembro de cubierta 88
configurado para cubrir una trayectoria, por medio del cual debe pasar el tornillo 200, desde la unidad de
alojamiento de tornillos 6 hasta el paso de expulsion 80 de una manera que se puede abriry cerrar.

En la herramienta de fijacidn 1, cada componente que constituye el paso de expulsion 80, el miembro de contacto
81y el brazo de contacto 82 se ensambla para constituir la unidad reguladora 8, y se fija al bastidor frontal 10b y
a la parte de cuerpo de reguladora 10f que constituye el cuerpo de herramienta. 10. Ademas, la herramienta de
fijacién 1 incluye una parte de conmutador de contacto 84 configurada para empujarse y accionarse por el brazo
de contacto 82.

En la unidad reguladora 8, el miembro de contacto 81 recibe soporte para ser mévil en la direccidén delantera y
trasera indicada con las flechas A1y A2, y el brazo de contacto 82 esta configurado para moverse en la direccidon
delantera y trasera junto con el miembro de contacto. 81. En la unidad reguladora 8, el miembro de contacto 81 se
impulsa hacia adelante por un miembro impulsor (no mostrado), y el miembro de contacto 81 presionado contra el
objetivo de fijacién y movido hacia atras se impulsa y mueve hacia adelante por el miembro impulsor.

En la unidad reguladora 8, se ajusta mediante la parte de ajuste 83 una cantidad de movimiento del brazo de
contacto 82 hasta que el brazo de contacto 82 se mueve hacia atras debido a la presidén del brazo de contacto 81
contra el objetivo de fijacién y se acciona la parte de conmutador de contacto 84. La parte de conmutador de
contacto 84 se conmuta entre activacion y no activacion al empujarse por el brazo de contacto 82. En el presente
ejemplo, un estado en el que la parte de conmutador de contacto 84 no se presiona por el brazo de contacto 82 y
no se acciona se denomina "apagado de la parte de conmutador de contacto 84", y un estado en el que la parte
de conmutador de contacto 84 se empuja por el brazo de contacto 82 y por tanto se acciona se denomina
"encendido de la parte de conmutador de contacto 84"

A continuacion, se describen configuraciones relacionadas con el control y el funcionamiento de la herramienta de
fijacién 1 con referencia a los dibujos respectivos. La herramienta de fijacién 1 incluye un gatillo 9 configurado para
recibir una operacién y una parte de conmutador de gatillo 90 configurada para accionarse mediante una operacién
del gatillo 9. El gatillo 9 esta dispuesto en un lado frontal del mango 11 y esta configurado para accionarse por un
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dedo de una mano que agarra el mango 11. La parte de conmutador de gatillo 90 esta configurada para empujarse
y accionarse por el gatillo 9.

La parte de conmutador de gatillo 90 se conmuta entre accionamiento y no accionamiento al empujarse por el
gatillo 9. En el presente ejemplo, un estado en el que el gatillo 9 no esta accionado, la parte de conmutador de
gatillo 90 no se presiona por el gatillo 9 y la parte de conmutador de gatillo 90 no esta accionada se denomina
"apagado de la parte de conmutador de gatillo 90" y un estado en el que se acciona el gatillo 9 y la parte de
conmutador de gatillo 90 se empuja y acciona por el gatillo 9 se denomina "encendido de la parte de conmutador
de gatillo 90".

La herramienta de fijaciéon 1 incluye una unidad de control 100 configurada para controlar la primera unidad de
accionamiento 4, la segunda unidad de accionamiento 5y la unidad de alimentacion de tornillo 7, en base a las
salidas de la parte de conmutador de gatillo 90 configurada para accionarse mediante la operacion del gatillo 9y
la parte de conmutador de contacto 84 configurada para empujarse y accionarse por el miembro de contacto 81.

La unidad de control 100 estéa constituida por un sustrato sobre el cual se montan diversos componentes
electrénicos, y esta provista de una parte de alojamiento de sustrato 111 proporcionada en una superficie lateral
posterior de la unidad de alojamiento de tornillos 6 entre la unidad de alojamiento de tornillos 6 y el mango 11.

En el caso de una herramienta eléctrica usada para sujetar el mango con una mano, se proporciona una unidad
de alojamiento para alojar consumibles tales como tornillos delante del mango. Para poder agarrar el mango con
una mano se necesita un espacio para un dedo entre el mango y la unidad de alojamiento.

Por lo tanto, la herramienta de fijacion 1 esta provista de la parte de alojamiento de sustrato 111 en la superficie
posterior de la unidad de alojamiento de tornillos 6 usando un espacio entre la unidad de alojamiento de tornillos 6
y el mango 11.

En el caso de una herramienta eléctrica que se usa sujetando el mango con una mano, se sugiere una
configuracién en la que se fija una bateria a una parte inferior del mango y se proporciona un sustrato entre el
mango y la bateria. Con dicha configuracién, se aumenta la dimensién de la herramienta eléctrica en la direccién
superior e inferior a lo largo de la direccién de extension del mango.

Por el contrario, la parte de alojamiento de sustrato 111 se proporciona en el lado de la superficie posterior de la
unidad de alojamiento de tornillos 6, de modo que se suprime el aumento de dimensidén de la herramienta de
fijaciéon 1 en la direccion superior e inferior a 1o largo de la direccion de extension del mango 11. Ademas, dado
que el tornillo conectado enrollado en espiral esta alojado en la unidad de alojamiento de tornillos 6, una superficie
de la unidad de alojamiento de tornillos 6 orientada hacia el mango 11 es sustancialmente circular. De este modo,
es posible asegurar un volumen de la parte de alojamiento de sustrato 111 mientras se suprime el aumento de
tamafio de la herramienta de fijacion 1.

Las FIGS. 10A a 10C son vistas en perspectiva que muestran el ejemplo de la herramienta de fijacién de acuerdo
con el presente modo de realizacion, vista desde atras, y la FIG. 11 es una vista en perspectiva que muestra un
ejemplo de una unidad de configuracién, que muestra un detalle de una unidad de configuracion 110. A
continuacién, se describe la unidad de ajuste 110 con referencia a los dibujos respectivos.

La herramienta de fijacién 1 incluye la segunda unidad de accionamiento 5 configurada para mover la broca de
destornillador 2 en la direccion delantera y trasera a lo largo de la direccion del eje, y la segunda unidad de
accionamiento 5 esta configurada para accionarse mediante el motor de movimiento de broca 50, y el miembro
movil 32 conectado, por el cable 54, a la polea 52 configurada para impulsarse y hacerse rotar mediante el motor
de movimiento 50 de la broca y el miembro de sujecién 30 conectado al miembro mévil 32 estan configurados para
moverse hacia adelante a lo largo de la direccién del eje de la broca de destornillador 2, a lo largo del miembro
guia de rotacién 31.

De este modo, se puede controlar una cantidad de movimiento (cantidad de avance) de la broca de destornillador
2 controlando una cantidad de rotacién del motor de movimiento de broca 50. Es decir, al hacer rotar el motor de
movimiento de broca 50 junto con la rotacién del motor de rotacion de broca 40 configurado para hacer rotar la
broca de destornillador 2 en una direccién en la que se fija el tornillo 200, la cantidad de avance de la broca de
destornillador 2 configurada para avanzar siguiendo al tornillo 200 se controla mediante una cantidad de rotacién
del motor de movimiento de la broca 50, a medida que se fija el tornillo 200. Como resultado, se puede controlar
una posicién de parada de la broca de destornillador 2 a lo largo de la direccidon del eje.

Por lo tanto, la herramienta de fijacién 1 incluye una unidad de ajuste 110 configurada para ajustar una cantidad
de avance de la broca de destornillador 2. La unidad de configuracién 110 es un ejemplo de los medios de
configuracion y esta configurada de modo que cualquier valor de configuracién se puede seleccionar entre una
pluralidad de valores de configuracién o cualquier valor de configuracion se puede seleccionar de forma continua.
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En el presente ejemplo, la unidad de configuracion 110 esta configurada de modo que un valor de configuracion
se selecciona por una unidad de funcionamiento 110a constituida por un botdn. Ademas, la unidad de
funcionamiento 110a se puede configurar de manera que se selecciona un valor de configuracidon mediante un dial
rotatorio. Ademas, la unidad de configuracidon 110 puede tener una configuracién para mostrar un valor de
configuracion seleccionado mediante un procedimiento para indicar un valor actual con una etiqueta, un sello o
similar, un procedimiento para indicar un valor actual con una unidad de visualizacion 110b tal como un LED o
similares, o similares de modo que un operario puede percibir facilmente el valor de configuracién actual.

La unidad de ajuste 110 se proporciona en cada uno de los lados izquierdo y derecho de una superficie de un lado,
que esta orientada hacia el mango 11, de la parte de alojamiento de sustrato 111 proporcionada en el lado de la
superficie posterior de la unidad de alojamiento de tornillos 6.

Esto hace posible reconocer visualmente la unidad de ajuste 110 desde los lados izquierdo y derecho del mango
11, al ver la herramienta de fijacién 1 desde atras.

En un aspecto de uso en el que el mango 11 se sujeta con una mano, la superficie del lado de la unidad de
alojamiento de tornillos 6, que esta orientada hacia eh mango 11, estéa orientada hacia el operario que sujeta la
herramienta de fijaciéon 1. De este modo, la unidad de ajuste 110 se proporciona en la superficie del lado, que esta
orientada hacia el mango 11, de la parte de alojamiento de sustrato 111 proporcionada en el lado de la superficie
posterior de la unidad de alojamiento de tornillos 6, de modo que la unidad de visualizacion 110b proporcionada
en la unidad de ajuste 110 se puede ver faciimente. Por lo tanto, es posible reducir la posibilidad de que el operario
pierda la visualizacion. Obsérvese que el contenido que se muestra en la unidad de visualizacion 110b incluye un
estado ENCENDIDO/APAGADO de una fuente de alimentacion, un modo de funcionamiento seleccionado entre
una variedad de modos de funcionamiento seleccionables, presencia o ausencia de un tornillo, una cantidad
restante de tornillos, presencia o ausencia de una anomalia, y similares, ademas de un valor de ajuste de la
profundidad del tornillo prescrito por una cantidad de avance de la broca de destornillador 2.

Ademas, en el aspecto de uso en el que el mango 11 se sujeta con una mano, también se puede ver faciimente la
unidad de funcionamiento 110a, tal como por ejemplo un botdn proporcionado en la unidad de ajuste 110. Por lo
tanto, en un estado en el que se sujeta el mango 11 con una mano, la unidad de funcionamiento 110a se puede
hacer funcionar con la otra mano mientras se reconoce visualmente la unidad operativa 110a, de modo que la
operacién se puede realizar de forma confiable. Ademas, la unidad de visualizacién 110b se puede ver sin cambiar
de postura ni cambiar en gran medida la linea de visidn durante un trabajo, de modo que es posible evitar que una
alarma o similar no se note durante un trabajo continuo. Ademas, es posible evitar que el puerto de expulsiéon 81a
se dirijainconscientemente hacia el operario cuando el operario intenta mirar hacia la unidad de visualizaciéon 110b
o la unidad de funcionamiento 110a.

Ademas, el sustrato que constituye la unidad de control 100 esta alojado en la parte de alojamiento de sustrato
111. Una superficie de un lado, que esta orientada hacia el mango 11, del sustrato estd montada con conmutadores
y similares que constituyen la unidad de funcionamiento 110a y lamparas y similares que constituyen la unidad de
visualizacion 110b, de modo que se puede omitir un sustrato para la unidad de configuracién 110 separada de la
unidad de control 100.

<Ejemplo de operacién de herramienta de fijacién del presente modo de realizacién>

La FIG. 12A es una vista en seccién transversal lateral que muestra un ejemplo de una operacién de la herramienta
de fijacion de acuerdo con el presente modo de realizacion, y la FIG. 12B es una vista en seccion transversal
superior que muestra el ejemplo de la operacién de la herramienta de fijacidn de acuerdo con el presente modo de
realizacién. A continuacién, se describe una operacién de sujecidon de la herramienta de fijacién de acuerdo con el
presente modo de realizacidon con referencia a los dibujos respectivos.

En un modo de espera, como se muestra en las FIGS. 1A, un extremo de la broca de destornillador 2 esta ubicado
en una posicidén de espera P1 detras del paso de expulsién 80, y la herramienta de fijacidon 1 puede suministrar el
tornillo 200 al paso de expulsion 80.

Cuando el miembro de contacto 81 se presiona contra el objetivo de fijacion, la parte de conmutador de contacto
84 se empuja por el brazo de contacto 82, la parte de conmutador de contacto 84 se activa, se acciona el gatillo 9
y se activa la parte de conmutador de gatillo 90, la unidad de control 100 acciona el motor de movimiento de brocas
50 de la segunda unidad de accionamiento 5y también acciona el motor de rotacién de brocas 40 de la primera
unidad de accionamiento 4 en un tiempo predeterminado.

Cuando el motor de movimiento de brocas 50 se acciona y rota en una direccion positiva, que es una direccion, la
polea 52 rota en la direccién positiva, de modo que el cable 54 se enrolla en la polea 52. El cable 54 esta enrollado
en la polea 52, de modo que el segundo miembro maovil 32¢ conectado al cable 54 se guia hacia el miembro guia
de rotacién 31y se mueve hacia adelante a lo largo de la direccién del eje. Cuando el segundo miembro movil 32¢
se mueve hacia adelante, el primer miembro movil 32a se empuja por el segundo miembro movil 32¢ por medio
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del cojinete 32b, y se mueve hacia adelante a lo largo de la direccidn del eje mientras comprime el miembro
impulsor 33, junto con el segundo miembro movil 32c.

Cuando el primer miembro mévil 32a se mueve hacia adelante, los miembros de conexién 30b se guian a las
porciones de ranura 31a del miembro guia de rotacién 31, de modo que el miembro de sujecion 30 conectado al
primer miembro maévil 32a por los miembros de conexion 30b se mueve hacia adelante a lo largo de la direccidon
del eje de la broca de destornillador 2.

De este modo, la broca de destornillador 2 sujetada por el miembro de sujecidn 30 se mueve en la direccién hacia
adelante indicada con la flecha A1, se acopla con el tornillo 200 suministrado al puerto de expulsion 81a de la
unidad de broca 8, mueve el tornillo 200 hacia adelante y presiona el mismo contra el objetivo de fijacion.

Cuando el motor rotatorio de broca 40 se acciona y rota en la direccion positiva, que es una direccién, el miembro
guia de rotacion 31 rota en la direccidn positiva. Cuando el miembro guia de rotacién 31 rota en la direccién
positiva, los miembros de conexion 30b conectados al miembro de sujecion 30 se empujan por las porciones de
ranura 31a del miembro guia de rotacion 31, de modo que el miembro de sujecion 30 rota junto con el miembro
guia de rotacién 31.

De este modo, la broca de destornillador 2 sujetada por el miembro de sujecién 30 hace rotar el tornillo 200 en la
direccién positiva (en el sentido de las agujas del reloj) y lo atornilla en el objetivo de fijacién. La unidad de control
100 hace avanzar la broca de destornillador 2 mediante la segunda unidad impulsora 5 para hacer que la broca de
destornillador 2 siga el tornillo que se va a atornillar en el objetivo de fijacién, basandose en una carga aplicada al
motor rotatorio de la broca 40, el nimero de rotaciones del motor de rotacién de broca 40, una carga aplicada al
motor de movimiento de broca 50, el nimero de rotaciones del motor de movimiento de broca 50, y similares, junto
con la operacion de hacer rotar la broca de destornillador 2 mediante la primera unidad de accionamiento 4 para
atornillar el tornillo en el objetivo de fijacién.

Como se muestra en la FIGS. 12A y 12B, la unidad de control 100 detiene el accionamiento del motor rotatorio de
broca 40 y mueve en sentido inverso el motor de movimiento de broca 50 cuando el extremo de punta de la broca
de destornillador 2 sobresale del puerto de expulsion 81a del miembro de contacto 81 y alcanza una posicién final
de accionamiento predeterminada P2. La unidad de control 100 determina que el extremo de punta de la broca de
destornillador 2 ha alcanzado la posicidn final de accionamiento P2, basandose en el nUmero de rotaciones del
motor de movimiento de la broca 50.

Cuando el motor 50 que mueve la broca rota en una direccién opuesta, que es la otra direccion, la polea 52 rota
en la direccién opuesta, de modo que el cable 54 se extrae de la polea 52. El cable 54 se extrae de la polea 52,
de modo que el miembro impulsor 33 comprimido por el segundo miembro maévil 32¢ que se mueve hacia adelante
se estira para empujar el segundo miembro mévil 32¢ hacia atras.

El segundo miembro moévil 32¢c se empuja hacia atras por el miembro impulsor 33, de modo que se guia al miembro
guia de rotacion 31 y se mueve hacia atras a lo largo de la direccion del eje. Cuando el segundo miembro movil
32c se mueve hacia atras, el primer miembro mévil 32a se empuja por el segundo miembro movil 32¢ por medio
del cojinete 32b, y se mueve hacia atras a lo largo de la direccion del eje, junto con el segundo miembro movil 32c.

Cuando el primer miembro mévil 32a se mueve hacia atras, los miembros de conexién 30b se guian hacia las
porciones de ranura 31a del miembro guia de rotacién 31, de modo que el miembro de sujecion 30 conectado al
primer miembro mévil 32a por los miembros de conexion 30b se mueve hacia atras a lo largo de la direccién del
eje de la broca de destornillador 2.

De este modo, la broca de destornillador 2 sujetada por el miembro de sujecién 30 se mueve hacia atras, vy el
extremo de broca de la broca de destornillador 2 vuelve a la posicién de espera P1. Obsérvese que el miembro
movil 32 esta provisto del miembro amortiguador 32d hecho de caucho o similar en un lado trasero del segundo
miembro moévil 32¢, de modo que, mientras el segundo miembro moévil 32¢ se mueve hacia atras, el segundo
miembro moévil 32c se suprime al colisionar directamente con el bastidor trasero 10c y, por lo tanto, se puede
suprimir la generacion de sonido y el dafio. Cuando el segundo miembro movil 32¢ se empuja hacia atras por el
miembro impulsor 33 y el extremo de broca de la broca de destornillador 2 regresa a la posicién de espera P1, la
unidad de control 100 detiene la rotacién del motor movil de broca 50. Cuando la parte de conmutador de gatillo
90 se apaga, la unidad de control 100 hace rotar el motor de alimentacion del tornillo 70 en una direccién para
bajar la parte de acoplamiento 73. Cuando la parte de acoplamiento 73 desciende a una posicion en la que se
acopla con el siguiente tornillo 200, la unidad de control 100 eleva la parte de acoplamiento 73 haciendo rotar en
sentido inverso el motor de alimentacidn de tornillos 70 y suministra el siguiente tornillo 200 al paso de expulsidn
80.

Las FIGS. 13A a 13C son vistas en seccidn transversal que muestran estados fijados del tornillo, en las que la FIG.

13A muestra un estado en el que una porcién de cabezal 201 del tornillo 200 no flota 0 no esté enterrada con
respecto a una superficie de un objetivo de fijacién 202, es decir, esta lo que se denomina al ras con la superficie,
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la FIG. 13B muestra un estado en el que la porcidon de cabezal 201 del tornillo 200 flota desde el objetivo de fijacién
202, y la FIG. 13C muestra un estado en el que la porcidn de cabezal 201 del tornillo 200 esta enterrada en el
objetivo de fijacién 202.

En la herramienta de fijacién 1, en el caso en el que el tornillo 200 sea un tornillo avellanado, la cantidad de avance
de la broca del destornillador 2 se ajusta preferentemente de modo que una superficie de la porcion de cabezal
201 del tornillo 200 es lo mismo que, por lo tanto, o que se denomina al ras con la superficie del objetivo de fijacién
202 cuando el extremo de la broca de la broca de destornillador 2 alcanza la posicién final de accionamiento P2,
como se muestra en la FIG. 13A. Obsérvese que el tornillo 200 no se limita al tornillo avellanado y, en el caso de
un recipiente, una unién, una armadura o similar, la cantidad de avance de la broca de destornillador 2 se ajusta
preferentemente de modo que la superficie de asiento de la porcién de cabezal 201 del tornillo 200 esta en contacto
con la superficie del objetivo de fijacidon 202 y la porcién de cabezal 201 del tornillo 200 no flota desde el objetivo
de fijacién 202.

En un caso en el que la porcién de cabezal 201 del tornillo 200 flota desde el objetivo de fijacion 202 en el momento
en que el extremo de la broca de la broca de destornillador 2 alcanza la posicién final de accionamiento P2, como
se muestra en la FIG. 13B, la cantidad de avance de la broca de destornillador 2 se puede aumentar para avanzar
la posicidn final de accionamiento P2. Por otro lado, en un caso en el que la porcidn de cabezal 201 del tornillo 200
esta enterrada en el objetivo de fijacién 202, como se muestra en la FIG. 13C, la cantidad de avance de la broca
de destornillador 2 se puede reducir para hacer retroceder la posicion final de accionamiento P2.

Por lo tanto, la cantidad de movimiento (cantidad de avance) de la broca de destornillador 2 se puede ajustar
mediante la unidad de configuracion 110. La cantidad de movimiento (cantidad de avance) de la broca de
destornillador 2 esta prescrita por el nimero de rotaciones (cantidad de rotacidn) del motor de movimiento de la
broca 50. El motor de movimiento de broca 50 rota mediante una cantidad de rotacién ajustada con la posicién de
espera P1, que es una posicion inicial de la broca de destornillador 2, como punto de partida, y luego se detiene o
rota en sentido inverso para controlar la posicion final de accionamiento P2. Por lo tanto, se puede ajustar el
objetivo de fijacién.
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REIVINDICACIONES
Una herramienta de fijacion que comprende:

un miembro guia de rotacién cilindrico (31) que se extiende en una direccién y recibe soporte de forma
rotatoria;

un miembro de sujecion (30) que tiene una abertura (30a) en la que se inserta de forma separable una
broca de destornillador (2), y configurado para moverse en una direccion del eje a lo largo de la direccion
de extensién del miembro guia de rotacion (31) dentro del miembro guia de rotacién (31) y para rotar junto
con el miembro guia de rotacién (31); y

un miembro movil (32) configurado para mover el miembro de sujecidn (30) en una direccion delantera y
trasera alo largo del miembro guia de rotacion (31);

en la que el miembro movil (32) incluye:

un primer miembro mavil (32a) conectado al miembro de sujecion (30) y configurado para rotar junto con el
miembro de sujecién (30) y el miembro guia de rotacion (31) y para moverse en la direccién del eje a lo
largo del miembro guia de rotacion (31), y

un segundo miembro movil (32c) configurado para soportar de forma rotatoria el primer miembro mévil (32a)
y para moverse en la direccion del eje a lo largo del miembro guia de rotacion (31);

caracterizado por que el miembro guia de rotacién (31) tiene una porcién de ranura (31a) que se extiende
en la direccién del eje,

en el que el miembro de sujecidn (30) y el primer miembro movil (32a) estan conectados por medio de un
miembro de conexién (30b) configurado para entrar en la porcién de ranura (31a),

en el que el miembro de conexidén (30b) recibe soporte en la porcién de ranura (31a) para ser moévil a lo
largo de la direccidn del eje del miembro guia de rotacién (31), y en el que una operacion de rotacion del
miembro guia de rotacion (31) es capaz de hacer que el miembro de conexién (30b) se empuje por una
superficie lateral o la otra superficie lateral de la porcién de ranura (31a) de acuerdo con una direccién de
rotacion del miembro guia de rotacién (31), y que se apligue con una fuerza en forma circunferencial del
miembro guia de rotacién (31).

La herramienta de fijacion de acuerdo con la reivindicacién 1, en la que el miembro movil (32) esta
configurado de manera que el segundo miembro maovil (32¢) soporta de forma rotatoria el primer miembro
movil (32a) por medio de un cojinete (32b) y el segundo miembro movil (32¢c) mueve el primer miembro
movil (32a) en la direccion del eje por medio del cojinete (32b).

La herramienta de fijacion de acuerdo con una cualquiera de las reivindicaciones 1 0 2, que comprende:

una primera unidad de accionamiento (4) que tiene un primer motor (40) configurado para hacer rotar el
miembro guia de rotacién (31), y

una segunda unidad de accionamiento (5) que tiene un segundo motor (50) configurado para mover el
segundo miembro movil (32¢) a lo largo de la direccidon del gje.

La herramienta de fijacion de acuerdo con la reivindicacion 1, en la que el miembro de conexion (30b) esta
configurado para penetrar en el miembro de sujecion (30) en direccién radial y sobresalir del miembro de
sujecion.

La herramienta de fijacién de acuerdo con la reivindicacién 3, en la que el primer motor (40) esta configurado
para accionarse por electricidad suministrada desde una primera bateria, y el segundo motor (50) esta
configurado para impulsarse por electricidad suministrada desde la primera bateria.

La herramienta de fijacion de acuerdo con la reivindicacion 1,

en la que el miembro guia de rotacion cilindrico (31) recibe soporte de un cojinete;

en la que el miembro de sujecion que tiene un mecanismo de sujecidén de unién/separacion (30c) comprende

una bola (30d) expuesta en la abertura (30a) y un miembro de presion (30e) configurado para presionar la
bola (30d) en una direccién en la que la bola se expone en la abertura (30a), y
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en la que el miembro de conexién (30b) y la bola (30d) del miembro de sujecion estan dispuestos
coaxialmente a lo largo de la direccién del eje del miembro guia de rotacién (31).

La herramienta de fijacién de acuerdo con la reivindicacion 6, en la que la bola del mecanismo de sujecion
de unidn/separacion (30c) esta alineada con una posicién de la porcion de ranura (31a) del miembro guia
de rotacion (31).

La herramienta de fijacién de acuerdo con la reivindicacién 7, en la que una operacién en la que se inserta
y se extrae la broca de destornillador (2) con respecto a la abertura del miembro de sujecion hace que la
bola (30d) retroceda en una direccion periférica externa del miembro de sujecion (30) para entrar en la
porcion de ranura del miembro guia de rotacion (31).

La herramienta de fijacion de acuerdo con la reivindicacion 6, en la que el miembro de conexion (30b) esta

configurado para penetrar en el miembro de sujecion (30) en direccién radial y sobresalir del miembro de
sujecion.
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