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DESCRIPCION
Dispositivo para guiar cables

La invencién se refiere a un dispositivo para guiar cables en un robot industrial segin el término general de la
reivindicacioén 1.

Los dispositivos para guiar cables en un robot industrial se conocen en diversas formas desde hace mucho tiempo,
por ejemplo, del documento EP 1 179 397 A1. Se utilizan para guiar cables, por ejemplo, en forma de paquetes de
cables, en un robot industrial, que se utilizan para suministrar energia u otros medios a una herramienta montada en el
robot industrial. Es necesario guiar los cables de manera que no obstaculicen los movimientos de los ejes del robot y
no resulten dafiados por los movimientos de los ejes del robot. En este caso, se prevé un brazo giratorio que se
monta en un eje del robot y puede girar alrededor de un eje de rotacién fijado al eje del robot. El brazo giratorio tiene
un soporte en un extremo libre que fija los cables o los mantiene en su sitio con un movimiento longitudinal limitado.
Para garantizar que el brazo giratorio vuelva a una posicién de reposo definida después de que el robot se haya
movido y haya vuelto a una posicién inicial, se han previsto uno o varios muelles de retorno que empujan el brazo
giratorio hacia la posicidén de reposo con su fuerza de retorno. Sin embargo, el problema aqui es que los muelles de
retorno de los dispositivos conocidos anteriormente tienen grandes superficies en las que se pueden acumular
impurezas y que son dificiles de limpiar. Esto es especialmente desventajoso para aplicaciones en la produccidén y
procesamiento de alimentos y productos farmacéuticos.

El documento EP 1 284 177 B1 describe un dispositivo del tipo mencionado con anterioridad, cuyo muelle de retorno
es un muelle helicoidal de torsion.

Por lo tanto, es tarea de la invencién seguir desarrollando un dispositivo del tipo antes mencionado de tal manera
que sea mas facil de limpiar.

Seguln la invencién, esta tarea se resuelve mediante un dispositivo con las caracteristicas de la reivindicacion 1.
Otras formas de realizacién ventajosas de la invencién son objeto de las reivindicaciones dependientes.

La invencién se basa en la idea de mantener las bobinas de alambre del al menos un muelle de retorno a una
distancia entre si, de modo que no se apoyen unas contra otras, sino que queden huecos que permitan limpiar el
alambre del muelle. Si las bobinas de alambre no estan en contacto entre si en la posicién de reposo del brazo
giratorio, es posible limpiar el alambre de muelle en toda su circunferencia al menos cuando el brazo giratorio esta
en la posicién de reposo. Es posible que solo un muelle de retorno aplique una fuerza de retorno al brazo giratorio, o
que se prevean dos 0 mas muelles de retorno dispuestos paralelamente entre si. En este caso, el disefio de los
muelles de retorno es idéntico. La fuerza de retorno total aplicada por los muelles de retorno es mayor cuantos mas
muelles de retorno se utilicen, sin necesidad de que estos sean grandes.

Para mantener las espiras del al menos un muelle de retorno a una distancia en la posicién de reposo del brazo
giratorio, esta previsto segun la invencidén que el brazo giratorio descanse contra un tope en la posicién de reposo, lo
que impide que el brazo giratorio gire en una segunda direccién de giro opuesta a la primera direccién de giro. Esta
medida garantiza que siempre se mantenga una distancia minima entre las espiras de alambre.

Para permitir una limpieza suficientemente buena del al menos un muelle de retorno, sus espiras estan dispuestas a
una distancia mutua de al menos 3 mm y preferentemente de al menos 4 mm. Esta distancia méas el grosor del
alambre del muelle también puede denominarse paso del muelle helicoidal.

El soporte esta dispuesto convenientemente en el brazo giratorio de modo que pueda girar alrededor de un eje de
rotaciéon para evitar que los cables se doblen demasiado cuando el robot se mueve en consecuencia. Es preferible
que el soporte sea desmontable y giratorio alrededor del eje de rotacién en un primer elemento de fijacién, que esta
fijado al brazo giratorio. Esta medida permite, por una parte, sustituir el soporte en caso de desgaste y, por otra
parte, sustituirlo por un soporte de tamafio diferente.

Ventajosamente, el eje de rotacién se extiende entre dos segundos elementos de fijacidén sujetos al eje del robot. Un
elemento que define el eje de rotacién y que puede girar con respecto al eje del robot estd montado en sus dos
extremos en uno de los segundos elementos de fijacién en cada caso, de modo que esté fijado de forma estable al
eje del robot. Ventajosamente, el primer elemento de fijacién y los segundos elementos de fijacién tienen un disefio
idéntico, de modo que se necesitan menos componentes diferentes.

Ventajosamente, se prevé un contracojinete para el montaje en el eje del robot, por lo que cada muelle de retorno se
fija con un primer extremo al brazo giratorio y con un segundo extremo al contracojinete. Se prefiere que el brazo
giratorio y el contracojinete estén provistos cada uno de muescas en las que se enganche una seccién de alambre
del muelle de retorno o de uno de los muelles de retorno, de modo que estos no puedan deslizarse en la direccién
longitudinal del brazo giratorio o del contracojinete. Las muescas discurren convenientemente alrededor del
contracojinete o del brazo giratorio.
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El dispositivo segln la invencién también puede tener un elemento de montaje, por ejemplo, una placa, para el
montaje en el eje del robot, sobre el que se dispone el brazo giratorio de manera que pueda girar alrededor del eje
de rotacién. El tope y/o el contracojinete también pueden estar dispuestos en el elemento de montaje. Todo el
dispositivo puede entonces preensamblarse y montarse en el eje del robot montando el elemento de montaje.

La invencidn se explica con més detalle a continuacién con referencia a un ejemplo de realizacién que se muestra
esquematicamente en el dibujo. Alli:

Fig. 1 muestra una vista parcial de un robot industrial de seis ejes con un dispositivo de guia y

Fig. 2a, b muestran el dispositivo de guia segln la Fig. 1 en dos vistas detalladas desde diferentes perspectivas.

En la Fig. 1, se muestra parcialmente un robot industrial de seis ejes 10, en cuyo tercer eje del robot 12 esta
montado un dispositivo 14 para guiar cables combinados en un paquete de cables 16. Los cables del paquete de
cables 16 estan encerrados por una funda protectora 18.

El dispositivo de guia 14 presenta un elemento de montaje en forma de una placa de montaje 20, en la que esta
dispuesto un brazo giratorio 22 de manera que pueda girar alrededor de un eje de rotaciéon 24. Dado que la placa de
montaje 20 esté fijada al tercer eje del robot 12, el eje de rotacidén 24 esté fijado al eje del robot. Un soporte 26 esté
dispuesto en un extremo libre del brazo giratorio 22 orientado en sentido contrario al eje de rotacién 24, que rodea y
sujeta el paquete de cables 16. Para fijar el soporte 26 al brazo giratorio 22, se monta en este Ultimo un primer
elemento de fijacion 28, al que se fija el soporte 26 de manera que sea giratorio alrededor de un eje de rotacién 30.
El eje de rotacion 24 es el eje longitudinal central de un elemento de rotacién tubular 34 dispuesto entre dos
segundos elementos de fijacidn 32, cuyos extremos se reciben cada uno en uno de los dos segundos elementos de
fijacién 32 de manera que puedan girar alrededor del eje de rotacidn 24, y al que esta fijado el brazo giratorio 22. Los
segundos elementos de fijacién 32 estan a su vez fijados a la placa de montaje 20. Son de disefio idéntico y también
son de disefio idéntico al primer elemento de fijacién 28.

Un contracojinete 36 en forma de varilla estd montado en la placa de montaje 20 a una distancia del brazo giratorio
22. Entre el eje de rotacion 24 y el contracojinete 36, se extienden dos muelles de retorno 28 idénticos, cada uno de
ellos disefiado como muelle helicoidal cilindrico y como muelle de traccién, que estan fijados cada uno con su primer
extremo 40 al brazo giratorio 22 y con su segundo extremo 42 al contracojinete 36. Si el brazo giratorio 22 se gira
desde la posicién de reposo mostrada en el dibujo en una primera direccién de giro 44 alrededor del eje de rotacion
24, los muelles de retorno 38 se estiran en direccién longitudinal 46 y aplican una fuerza de retroceso. El giro del
brazo giratorio 22 en una segunda direccidén de giro 48 opuesta a la primera direccién de giro 44 fuera de la posicidén
de reposo se impide mediante un tope 50 dispuesto en la placa de montaje 20, contra el que se apoya el brazo
giratorio 22 en la posicién de reposo.

Como se muestra en detalle en las Figuras 2a, b, los muelles de retorno 38 estan disefiados y dispuestos de tal
manera que sus espiras estan separadas entre si. La distancia entre dos espiras sucesivas es de al menos 3 mm
cuando se observa en la direccién longitudinal 46. Tanto el brazo giratorio 22 como el contracojinete 36 estan
provistos cada uno de dos muescas circunferenciales 52, en cada una de las cuales se engancha una seccién de
alambre doblado en forma de gancho en el primer o segundo extremo 40, 42 del muelle de retorno 38 respectivo.

En resumen, cabe sefialar lo siguiente: La invencidn se refiere a un dispositivo 14 para guiar cables 16 en un robot
industrial 10 con un brazo giratorio 22 para montar en un eje 12 del robot en una disposicion que puede girar
alrededor de un eje de rotacidn 24 fijado al eje del robot, con un soporte 26 montado en el brazo giratorio 22 para los
cables 16 y con al menos un muelle de retorno 38, contra cuya fuerza de retorno puede girar el brazo giratorio 22 en
una primera direccién de giro 44 desde una posicién de reposo. De acuerdo con la invencion, esta previsto que el al
menos un muelle de retorno 38 sea un muelle de traccién que esta disefiado como muelle helicoidal y que se puede
estirar contra la fuerza de retorno en una direccidén longitudinal 46, cuyas espiras estan dispuestas a una distancia
entre si en la direccién longitudinal 46 en la posicién de reposo del brazo giratorio 22.
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REIVINDICACIONES

1. Dispositivo para guiar cables (16) en un robot industrial (10) con un brazo giratorio (22) para el montaje en un eje
del robot (12) en una disposicién que puede girar alrededor de un eje de rotacién (24) fijado al eje del robot, con un
soporte (26) montado en el brazo giratorio (22) para los cables (16) y con al menos un muelle de retorno (38)
disefiado como muelle helicoidal, cuyas espiras estan dispuestas a distancia unas de otras en la direccién
longitudinal (46) en la posicién de reposo del brazo giratorio (22) y contra cuya fuerza de retroceso el brazo giratorio
(22) puede pivotar en una primera direccidén de giro (44) desde una posicién de reposo, caracterizado porque el al
menos un muelle de retorno (38) es un muelle de tracciéon que puede estirarse contra la fuerza de retorno en una
direccién longitudinal (46) y porque el brazo giratorio (22), en la posicién de reposo, apoya contra un tope (50) que
impide que el brazo giratorio (22) gire en una segunda direcciéon de giro (48) opuesta a la primera direccién de giro
(44).

2. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 1, caracterizado porque estan previstos dos 0 mas muelles de retorno
(38) dispuestos paralelamente entre si, contra cuya fuerza de retorno puede girar el brazo giratorio (22) fuera de la
posicién de reposo en la primera direccién de giro (44), en donde cada uno de los muelles de retorno (38) son
muelles de traccién disefiados como muelles helicoidales que pueden estirarse contra la fuerza de retorno en la
direccién longitudinal (46), cuyas espiras estan dispuestas a una distancia entre si en la posicién de reposo del
brazo giratorio (22) en la direccién longitudinal (46).

3. Dispositivo de acuerdo con la reivindicaciéon 2, caracterizado porque todos los muelles de retorno (38) son de
idéntico disefio.

4. Dispositivo de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque las espiras del muelle o
de los muelles de retorno (38) estan dispuestas a una distancia mutua de al menos 3 mm y preferentemente de al
menos 4 mm en la posicién de reposo del brazo giratorio (22).

5. Dispositivo de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el soporte (26) esta
dispuesto en el brazo giratorio (22) de manera que es giratorio alrededor de un eje de rotacion (30).

6. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacién 5, caracterizado porque el soporte (26) estd dispuesto de forma
desmontable y giratoria alrededor del eje de rotacidén (30) sobre un primer elemento de fijacién (28), que esta fijado
al brazo giratorio (22).

7. Dispositivo de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado porque el eje de rotacién (24) se
extiende entre dos segundos elementos de fijacion (32) fijados al eje del robot (12).

8. Dispositivo de acuerdo con la reivindicaciéon 7, caracterizado porque el primer elemento de fijacion (28) y los
segundos elementos de fijacién (32) son de idéntico disefio.

9. Dispositivo de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por un contracojinete (36) para
montaje en el eje del robot (12), en donde cada muelle de retorno (38) esté fijado con un primer extremo (40) al
brazo giratorio (22) y con un segundo extremo (42) al contracojinete (36).

10. Dispositivo de acuerdo con la reivindicacion 9, caracterizado porque el brazo giratorio (22) y el contracojinete
(36) estan provistos cada uno de muescas (52), en cada una de las cuales engrana una seccion de alambre del
muelle de retorno (38) o de uno de los muelles de retorno (38).

11. Dispositivo de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores, caracterizado por un elemento de montaje (20)
para montaje en el eje del robot (12), en el que el brazo giratorio (22) esta dispuesto pivotablemente alrededor del
eje de rotacion (24) y en el que estan dispuestos opcionalmente el tope (50) y/o el contracojinete (36).

12. Robot industrial con una pluralidad de ejes de robot y con un dispositivo (14) montado en uno de los ejes de
robot (12) de acuerdo con una de las reivindicaciones anteriores.
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