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DESCRIPCION
Unidad pivotante para un robot manipulador y método asociado

La invencién se refiere a una unidad pivotante para un robot manipulador (por ejemplo, un robot de apertura de
puertas) y a un método correspondiente para abrir o cerrar una portezuela (por ejemplo, una puerta) de una
carroceria de vehiculo automévil.

A partir del documento DE 10 2014 017 855 A1, se conoce un robot de apertura de puertas, que se utiliza en una
instalacién de pintura para abrir las puertas de las carrocerias de vehiculo automévil que van a ser pintadas, en el
curso de un proceso de pintura, de manera que el interior de las carrocerias de vehiculo automaévil también pueda
pintarse. El robot de apertura de puertas bien conocido es un robot SCARA (SCARA: Selective Compliance
Assembly Robot Arm) y lleva en un brazo de agarre pivotante como una herramienta de agarre, un dispositivo de
agarre de punta que puede insertarse en un acoplamiento (por ejemplo, hueco de ventana, anillo) de la puerta que
va a ser abierta, con el fin de agarrar la puerta para abrirla o cerrarla. La herramienta de agarre (por ejemplo, un
dispositivo de agarre de punta) se inserta asi desde arriba hacia abajo en el acoplamiento (por ejemplo, anillo,
hueco de ventana). Sin embargo, esto hace que el robot de apertura de puertas bien conocido sea solo apto para
abrir o cerrar puestas normales para vehiculos, puesto que los robots SCARA no pueden utilizarse para abrir o
cerrar puertas correderas sin demora adicional, sino que requieren robots de 6 ejes, que son mucho méas complejos
y requieren un espacio de instalacién mas grande.

El documento US 2012/0163948 A1 muestra un robot manipulador con una unidad pivotante integrada, que se
utiliza para abrir una portezuela de una carroceria de vehiculo. El robot manipulador tiene un brazo de agarre con
una primera herramienta de agarre y una segunda herramienta de agarre que estén disefiada para insertarse en
diferentes direcciones de inserciéon en los acoplamientos en la portezuela de la carroceria de vehiculo automévil
que va a ser abierta. Sin embargo, esta publicacién no divulga un cabezal pivotante para pivotar o hacer girar el
brazo de agarre con respecto a la brida de montaje.

Ademas, el documento EP 2 497 576 A1 divulga un robot manipulador, que soporta unas herramientas de agarre
para abrir o cerrar puertas o capds de una carroceria de vehiculo automévil. Ademas, en el robot manipulador no
esta montada ninguna unidad pivotante, de manera que los movimientos pivotantes del robot manipulador los
realiza el propio robot.

La invencién se basa, por lo tanto, en la tarea de solucionar este problema, de manera que los robots SCARA
también puedan utilizarse para abrir y cerrar puertas correderas.

Esta tarea se soluciona mediante una unidad pivotante segln la invencién para un robot manipulador, mediante
un método correspondiente segun las reivindicaciones independientes.

La invencidn proporciona inicialmente una unidad pivotante, que puede montarse en un robot manipulador (por
ejemplo, un robot de apertura de puertas) para abrir o cerrar una portezuela (por ejemplo, una puerta) de una
carroceria de vehiculo automévil.

Segun el estado de la técnica, la unidad pivotante segln la invencidn primero tiene una brida de montaje, con la
cual la unidad pivotante puede montarse sobre el robot manipulador (por ejemplo, un robot de apertura de puertas),
por ejemplo, por medio de una conexién roscada. Sin embargo, el término “brida de montaje” utilizado en el
contexto de la invencién, no esta limitado a una interfaz de montaje con forma de placa entre la unidad pivotante y
el robot manipulador. El factor decisivo es simplemente que la unidad pivotante es guiada por el robot manipulador.
Por lo tanto, la unidad pivotante también puede estar integrada estructuralmente en el robot manipulador.

Ademas, la unidad pivotante tiene un brazo de agarre pivotante, como es también el caso con el robot manipulador
bien conocido y descrito anteriormente segln el documento DE 10 2014 017 855 A1.

Segun el estado de la técnica, una primera herramienta de agarre (por ejemplo, un dispositivo de agarre de punta),
esta unido a este brazo de agarre con el fin de agarrar un acoplamiento (por ejemplo, un hueco de ventana, anillo)
en la portezuela (por ejemplo, una puerta) de la carroceria de vehiculo que va a ser abierta, de manera que el robot
manipulador pueda abrir la portezuela. Esta primera herramienta de agarre esta situada preferentemente en el
extremo del brazo de agarre, pero la primera herramienta de agarre puede localizarse también en otros puntos del
brazo de agarre.

Ademas, la unidad pivotante segln la invenciéon comprende un cabezal pivotante para pivotar el brazo de agarre
con la primera herramienta de agarre con respecto a la brida de montaje entre una posicién inicial y una posicién
acoplada. En la posicién inicial, la primera herramienta de agarre no esté acoplada en el acoplamiento (por ejemplo,
un anillo, hueco de ventana) en la portezuela (por ejemplo, una puerta) de la carroceria de vehiculo automévil, que
se va a abrir o cerrar. En la posiciéon acoplada, sin embargo, la primera herramienta de agarre esta acoplada con
la portezuela de la carroceria de vehiculo que va a ser abierta o cerrada, de manera que el robot manipulador
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pueda abrir o cerrar la portezuela.

El término “cabezal pivotante” utilizado en el contexto de la invencidén no necesariamente implica un disefio externo
con forma de cabezal del cabezal pivotante. En su lugar, el cabezal pivotante es simplemente una articulacion
pivotante que también contiene otros componentes en su alojamiento.

A este respecto, el cabezal pivotante segln la invencién corresponde a la unidad pivotante del robot de apertura
de puertas conocido descrito al inicio, de acuerdo con el documento DE 10 2014 017 855 A1.

La unidad pivotante segln la invenciéon se distingue ahora del estado de la técnica, en que una segunda
herramienta de agarre (por ejemplo, un dispositivo de agarre de punta) para agarrar un acoplamiento (por ejemplo,
un anillo) en la portezuela (por ejemplo, una puerta) de la carroceria de vehiculo automdévil que va a ser abierta,
también esta montada en el brazo de agarre. Preferentemente, esta segunda herramienta de agarre también esta
dispuesta en el extremo del brazo de agarre, sin embargo, otras ubicaciones del montaje del brazo de agarre
también son posibles en principio.

Las dos herramientas de agarre sobre el brazo de agarre estan disefiadas ahora de tal manera, que se insertan
en diferentes direcciones de inserciéon en el acoplamiento en la portezuela que se va a abrir (por ejemplo, una
puerta) de la carroceria de vehiculo. Por ejemplo, la primera herramienta de agarre puede insertarse de la manera
convencional desde arriba hacia abajo en un acoplamiento (por ejemplo, un hueco de ventana) de una puerta que
se va a abrir. La segunda herramienta de agarre puede insertarse a continuacién, por ejemplo, desde abajo hacia
arriba en el acoplamiento (por ejemplo, un anillo) en la portezuela que va a ser abierta (por ejemplo, una puerta).
Las dos herramientas de agarre difieren asi, en direcciones de insercidn diferentes y de manera preferida, opuestas
con respecto al acoplamiento en la portezuela que va a ser abierta (por ejemplo, una puerta). Esto hace que el
robot manipulador con la unidad pivotante seglin la invencién sea adecuado tanto para abrir puertas
convencionales de vehiculos como para abrir puertas correderas de carrocerias de vehiculo.

Ya se ha mencionado brevemente en lo anterior, que dos herramientas de agarre pueden ser dispositivos de agarre
de punta que sobresalen del brazo de agarre en sentidos opuestos, por ejemplo, hacia arriba o hacia abajo. Dichos
dispositivos de agarre de punta son conocidos a partir del documento DE 10 2014 017 855 A1, y por lo tanto, no
necesitan describirse en detalle. Solo es necesario mencionar en este punto, que los dispositivos de agarre de
punta tienen preferentemente forma de espina o perno, con el fin de ser capaces de insertarse en el acoplamiento
(por ejemplo, un hueco de ventana, anillo) en la portezuela que va a ser abierta (por ejemplo, una puerta).

En un ejemplo de forma de realizacién preferida de la invencién, el cabezal pivotante tiene una transmisién
pivotante para hacer pivotar el brazo de agarre. Por ejemplo, esta transmision pivotante puede tener un cilindro
neumatico. Sin embargo, también es posible que la transmisién pivotante tenga un motor eléctrico o un cilindro
hidraulico.

Ademas, el cabezal pivotante de la unidad pivotante segln la invencién comprende preferentemente, por lo menos
un interruptor de limite, que pasa a una posicién de extremo de la transmisién pivotante del brazo de agarre, con
el fin de proporcionar retroalimentacién de la posicién. Por ejemplo, puede estar previsto un interruptor de limite
para cada una de las dos posiciones de extremo de la transmisién pivotante del brazo de agarre.

Ademas, el cabezal pivotante puede tener un codificador giratorio (por ejemplo, un potenciémetro), para determinar
la posicién pivotante del brazo de agarre.

Ademas, el cabezal pivotante puede tener un transductor de fuerza, que mide la fuerza contraria que actua en el
brazo de agarre. Por una parte, esto permite la deteccién de la colision, si la fuerza contraria que actua en el brazo
de agarre se incrementa sUbitamente. Por otra parte, esto también permite la deteccién de si la herramienta de
agarre ha agarrado la portezuela que va a ser abierta (por ejemplo, una puerta). Preferentemente, este transductor
de fuerza permite la medicién de la fuerza en ambas direcciones de giro, es decir, para ambas herramientas de
agarre que se insertan en el acoplamiento correspondiente en diferentes direcciones.

Ademas, en el marco de la invencion, es posible que la unidad pivotante tenga un sensor de la posicién integrado
para detectar la posicién del brazo de agarre y las herramientas de agarre con respecto al acoplamiento en la
portezuela que va a ser abierta. Dichos sensores de la posicién son conocidos per se a partir del documento DE
10 2014 017 855 A1, y por lo tanto, no necesitan describirse con mayor detalle. En este punto, solo es necesario
mencionar brevemente, que el sensor de la posiciéon puede ser un sensor ultrasénico o un sensor inductivo, por
ejemplo.

Deberé también mencionarse que el cabezal pivotante permite un determinado angulo pivotante del brazo de
agarre, por lo que el 4ngulo pivotante es preferentemente de al menos 5°, 10° 0 15°.

Debera también mencionarse que el brazo de agarre tiene preferentemente un brazo superior proximal y un brazo
inferior distal que estan angulados uno hacia el otro. Por ejemplo, el brazo superior proximal y el brazo inferior
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distal pueden incluir un dngulo de 2°-25° 5°-20° 0 5°-15° con sus ejes longitudinales. Sin embargo, en el marco de
la invencion, también es posible de manera alterna que el brazo de agarre no sea curvo, como se muestra también,
por ejemplo, en el documento DE 10 2014 017 855 A1.

Debera mencionarse también que la invencién no solo reivindica la proteccién para la unidad pivotante segun la
invencién, descrita anteriormente como un montaje Unico. En su lugar, la invencién también reivindica la proteccidn
para un robot manipulador completo (por ejemplo, un robot de apertura de puertas) con dicha unidad pivotante.

El robot manipulador segln la invencién esta disefiado preferentemente como un robot SCARA, como se conoce
per se en los robots para abrir puertas convencionales y se describe, por ejemplo, en el documento DE 10 2014
017 855 A1. Esto es ventajoso, debido a que los robots SCARA son menos complejos que los robots de 6 ejes y
requieren menos espacio para la instalacion.

El robot manipulador segun la invencién puede tener ademas un eje de desplazamiento vertical, con el fin de mover
la unidad pivotante completa en una direccién vertical. Esto puede ser (til, por ejemplo, si el brazo de agarre con
las herramientas de agarre montadas se debe insertar desde arriba hacia abajo en un dispositivo de limpieza. Esta
unidad pivotante con un eje de desplazamiento puede estar integrada, ya sea en un robot SCARA o en un robot
manipulador.

Ademas, la invencidén también reivindica la proteccién de una instalacién de revestimiento completa (por ejemplo,
taller de pintura) para revestir (por ejemplo, pintar), carrocerias de vehiculo automévil, donde esta instalacién de
revestimiento segun la invencién comprende por lo menos un robot manipulador segun la invencién, como se
describié anteriormente.

La instalacién de revestimiento segun la invencién puede comprender ademas un dispositivo de limpieza para
limpiar las herramientas de agarre de vez en cuando. Con este fin, el brazo de agarre con las herramientas de
agarre montadas en el mismo puede insertarse en el dispositivo de limpieza a través de una abertura de insercién
del dispositivo de limpieza. La limpieza real puede llevarse a cabo dentro del dispositivo de limpieza, por ejemplo,
aplicando un flujo de un agente de lavado y aire pulsado a las herramientas de agarre. Esto se hace
preferentemente utilizando el eje Z del robot SCARA.

Finalmente, la invencién también reivindica la proteccién para un método correspondiente para abrir y cerrar
portezuelas (por ejemplo, puertas) de las carrocerias de vehiculo automdvil en una instalacién de pintura.

En el marco del método segln la invencidn, el tipo de acoplamiento respectivo de la puerta que va a ser abierta se
determina primero. Por ejemplo, el acoplamiento puede ser un anillo, un hueco de ventana o el interior de la puerta
a ser abierta. Ademas, el tipo de puerta se determina dentro del alcance del método segun la invencién. Por
ejemplo, la puerta que va a ser abierta puede ser una puerta batiente convencional o una puerta corredera con
una bisagra de montaje.

Dependiendo del tipo de acoplamiento, se seleccionan la direccion de la insercién apropiada y la herramienta de
agarre apropiada.

Por ejemplo, si el acoplamiento es un anillo convencional en una puerta batiente de una carroceria de vehiculo
automévil, el dispositivo de agarre de punta que sobresale hacia abajo se selecciona y se inserta en el anillo desde
arriba hacia abajo para agarrar la puerta.

Lo mismo se aplica si el acoplamiento es un hueco de ventana de una puerta batiente o una puerta corredera o el
interior de una puerta corredera o un anillo en una puerta corredera o puerta corredera con una bisagra de repuesto.

Sin embargo, si el acoplamiento es un anillo en una puerta corredera, se selecciona el dispositivo de agarre de
punta superior y se inserta en el anillo desde abajo hacia arriba.

El tipo de acoplamiento respectivo puede determinarse a partir del sistema de control del taller de pintura, por
ejemplo, dentro del alcance del método de acuerdo con la invenciéon. De manera alterna, existe la posibilidad de
que el tipo del acoplamiento respectivo pueda ser registrado por una camara.

Ademas, dentro del alcance del método segln la invencién, puede estar previsto que el brazo de agarre con las
herramientas de agarre se inserte en un dispositivo de limpieza, con el fin de limpiar las herramientas de agarre.
Para este propésito, un eje de desplazamiento vertical adicional puede estar integrado en la unidad pivotante o en
el robot SCARA.

Otras configuraciones adicionales ventajosas de la invencién se indican en las reivindicaciones dependientes o se
explican adicionalmente a continuacién, junto con la descripcién de los ejemplos de formas de realizacion
preferidos de la invencién, por medio de las figuras.



10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

60

65

ES 2 980 244 T3

Ellas muestran:
La figura 1A es un diagrama esquemético de un robot de apertura de puertas segln la invencion,

La figura 1B es una vista en perspectiva del brazo de agarre con las herramientas de agarre en el robot de
apertura de puertas mostrado en la figura 1A,

Las figuras 1C a 1F son diferentes posiciones de la unidad pivotante del robot de apertura de puertas, de
acuerdo con la figura 1A,

Las figuras 2A a 2E son unas modificaciones de las figuras 1B a 1F con un hueco de ventana como
acoplamiento en una puerta que se abre de una carroceria de vehiculo automévil,

Las figuras 3A a 3E son unas modificaciones de las figuras 2A a 2E, en las que el acoplamiento en la puerta
que se abre esta formado por el interior de la puerta que se abre,

Las figuras 4A a 4E son unas modificaciones de las figuras 2A a 2E, en las que un anillo en una puerta corredera
esta previsto como acoplamiento y la herramienta de agarre esta insertada en el anillo desde abajo,

La figura 5A es una vista en perspectiva de la unidad pivotante segun la invencién con un dispositivo de
limpieza,

La figura 5B es una vista lateral abierta parcialmente en corte de la figura 5A,
La figura 5C es una amplificacién detallada de la figura 5B,

La figura 5D es una vista del dispositivo de limpieza y la unidad pivotante, tal como se muestran en las figuras
5Aad5C,y

La figura 6 es el método segln la invencién en forma de un diagrama de flujo.

La figura 1A muestra un ejemplo de forma de realizacién de una unidad pivotante 1 sobre un robot de apertura de
puertas 2, que se muestra en la presente memoria solo de manera esquematica.

El robot de apertura de puertas 2 esta disefiado como un robot SCARA (SCARA: Selective Compliance Assembly
Robot Arm), e inicialmente tiene una base del robot 3, que puede, por ejemplo, montarse en un piso de la cabina
4 de una cabina de pintura.

Ademas, el robot de apertura de puertas 2 tiene un brazo robot proximal 5 y un brazo robot distal 6, ambos de los
cuales pueden girarse alrededor de los ejes de rotacién A1y A2 verticales, con respecto a la base del robot 4 y
con respecto al brazo robot proximal 5.

Sobre el extremo del brazo robot distal 6, una superestructura 7 esta dispuesta en el lado superior, que puede
hacerse girar alrededor de un eje de rotacién vertical A3 con respecto al brazo robot distal 6, y que tiene una brida
de montaje 8 en su lado superior.

La unidad pivotante 1 también tiene inicialmente una brida de montaje 9, que esta atornillada a la brida de montaje
8 del robot de apertura de puertas 2.

Ademas, la unidad pivotante 1 tiene un brazo de agarre 10, que puede girarse en el plano del dibujo con respecto
a la brida de montaje 8, por medio de un cabezal pivotante 11.

El brazo de agarre 10 tiene un brazo superior proximal 10.1 y un brazo inferior distal 10.2, que estan angulados
uno con respecto al otro.

Sobre el extremo de brazo de agarre 10, hay dos herramientas de agarre 12, 13 en forma de dispositivos de agarre
de punta, sobresaliendo la herramienta de agarre 12 hacia arriba y sobresaliendo la herramienta de agarre 13 que
hacia abajo.

La herramienta de agarre inferior 13 se utiliza aqui para acoplarse en un hueco de ventana 14 (véase, la figura
2A), en un anillo 15 (véase, la figura 1B) o en el interior 16 (véase, la figura 3A) de una puerta, por lo que la
herramienta de agarre inferior 13 se inserta desde arriba hacia abajo, como se describe con detalle a continuacion.

La herramienta de agarre superior 12, por otra parte, se utiliza de una nueva forma para la insercién en un anillo
17 (véase, la figura 4A), que se conecta a una puerta corredera por medio de una varilla del anillo 18, por lo que
la herramienta de agarre superior 12 se inserta en el anillo 17 desde abajo hacia arriba.
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Sobre el brazo inferior distal 10.2 del brazo de agarre 10, hay un sensor de posicién 19 en el lado inferior, que tiene
la tarea de detectar el posicionamiento de las herramientas de agarre 12, 13 con respecto al acoplamiento
respectivo, de manera que las herramientas de agarre 12 o 13 puedan insertarse en la posicién correcta. El sensor
de posicién 19 es conocido basicamente a partir del documento DE 10 2014 017 855 A1, de manera que se hace
referencia a esta publicacién de patente con respecto al disefio y funcidén del sensor de la posiciéon 19 con el fin de
evitar la repeticién.

La figura 1B muestra una posiciéon acoplada, en la cual la herramienta de agarre inferior 13 esta insertada en el
anillo 15.

Las figuras 1C a 1F muestran diferentes posiciones pivotantes del brazo de agarre 10. La figura 1C muestra una
posicién inicial con un tope de un cilindro de aseguramiento en un angulo pivotante a = 20°.

La figura 1D, por otra parte, muestra una posicién de trabajo (posicién acoplada) con un angulo pivotante de o =
27° en el que se envia una sefial a una unidad de control, indicando que la puerta esté agarrada.

La figura 1E muestra una posiciéon de sobrecarga con un édngulo o = 30°. En esta posicién de sobrecarga, se envia
una sefial a un sistema de control de nivel superior, indicando que ha se ha producido una sobrecarga.

Finalmente, la figura 1F muestra una posicién de extremo con un &ngulo de o = 35°, y en esta posicién de extremo,
también se envia una sefial a un control de nivel superior.

Las figuras 2A a 2E muestran variaciones de las figuras 1B a 1F, de manera que, para evitar la repeticién, se hace
referencia a la descripcién anterior, utilizando los mismos signos de referencia para los detalles.

Una caracteristica especial de este ejemplo de forma de realizacién es que el acoplamiento para la herramienta
de agarre inferior 13 no esta formado por el anillo 15, sino por el hueco de ventana 14.

Las figuras 3A a 3E nuevamente muestran variaciones de las figuras 2A a 2E, de manera que para evitar la
repeticion, se hace referencia a la descripcién anterior, utilizando los mismos signos de referencia para los detalles
correspondientes.

Una caracteristica especial de este ejemplo de forma de realizacién es que el acoplamiento est4 formado por un
lado interno 16 de la puerta que va a ser abierta. Aqui también, sin embargo, la herramienta de agarre inferior 13
esta insertada en el acoplamiento desde arriba hacia abajo, es decir, en el lado interno de puerta 16.

Las figuras 4A a 4E muestran nuevamente, variaciones de las figuras 2A a 2E, de manera que se hace referencia
a la descripcién anterior para evitar la repeticién.

Una caracteristica especial de este ejemplo de forma de realizacién es que la herramienta de agarre superior 12
se inserta desde abajo hacia arriba en el anillo 17, el cual se conecta a la puerta corredera mediante la varilla del
anillo 18.

La figura 5A también muestra un dispositivo de limpieza 20 para limpiar las herramientas de agarre 12, 13 en el
brazo de agarre 10.

Con este fin, el brazo de agarre 10 se hace girar hacia abajo mediante el cabezal pivotante, tal como se muestra
en las figuras 5A y 5B.

A continuacién, la unidad pivotante 1 se mueve verticalmente hacia abajo por medio de un eje de desplazamiento
21 hasta que las herramientas de agarre 12, 13 estan dentro del dispositivo de limpieza 20, tal como se muestra
en la figura 5B.

La unidad de limpieza 20 presenta unas lineas de conexién 22, que pueden utilizarse para suministrar, por ejemplo,
aire pulsado y un agente de lavado para limpiar las herramientas de agarre 12, 13.

A continuacién, se explica el método segun el diagrama de flujo en la figura 6.

En una primera etapa S1, el tipo de acoplamiento en la puerta que va a ser abierta se determina primero.

Si es una puerta batiente convencional con un anillo 15, entonces en una etapa S2, se hace una ramificacién a la
etapa S3, en la cual se determina que la direccidén de inserciéon para las herramientas de agarre es desde arriba

hacia abajo. Ademas, la herramienta de agarre inferior 13 también se selecciona en la etapa S3.

De otra manera, se hace una verificacidén en la etapa S4 para determinar si el acoplamiento es el hueco de ventana

6
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14 en la puerta batiente convencional.

Si este es el caso, en una etapa S5, se determina que la herramienta de agarre inferior 13 se selecciona y a
continuacién, se inserta en un hueco de ventana 14 desde arriba hacia abajo.

De otra manera, en una etapa S6 se verifica si es una puerta batiente sin un hueco de ventana.

Si este es el caso, en una etapa S7 se determina que la direccién de inserciéon es desde arriba hacia abajo y el
interno de puerta 16 que va a ser abierto se utiliza como el acoplamiento.

De otra manera, en una etapa S8 se verifica si la puerta que va a ser abierta es una puerta corredera con el anillo
17.

Si este es el caso, en una etapa S9, se determina que la direccién de insercién es desde abajo hacia arriba, por lo
que se selecciona la herramienta de agarre superior 12.

En una siguiente etapa S10, la herramienta de agarre 12 o0 13 seleccionada se inserta a continuacién en la direccidn
de insercion seleccionada en el acoplamiento de la puerta que va a ser abierta.

La puerta se abre a continuacién en una etapa S11.

Cuando la puerta esta abierta, pueden llevarse a cabo etapas de trabajo adicionales en una etapa S12, tal como
la pintura del interior de la carroceria de vehiculo automdvil.

La puerta se cierra a continuacién nuevamente en la etapa S13.

Finalmente, la respectiva herramienta de agarre 12 0 13, se extrae a continuacién del acoplamiento nuevamente
en la etapa S14.

Listado de signos de referencia:

Unidad pivotante

Robots de apertura de puertas

Base del robot del robot de apertura de puertas

Piso de la cabina de pintura

Brazo robot proximal (“Brazo 1”) del robot de apertura de puertas
Brazo robot distal (“Brazo 2”) del robot de apertura de puertas
Montaje en el brazo robot distal

Brida de montaje del robot de apertura de puertas

Brida de montaje de la unidad pivotante

10 Brazo de agarre

10.1  Brazo superior del brazo de agarre

10.2 Brazo inferior del brazo de agarre

11 Cabezal pivotante

12 Herramienta de agarre superior (dispositivo de agarre de punta)
13 Herramienta de agarre inferior (dispositivo de agarre de punta)
14 Hueco de ventana de la puerta

15 Anillo en una puerta batiente convencional

16 Lado interno de puerta

17 Anillo

18 Varilla del anillo

19 Sensor de la posicién en el brazo de agarre

20 Dispositivo de limpieza

21 Eje de desplazamiento

22 Lineas de conexion del dispositivo de limpieza

A1 Eje giratorio del brazo robot proximal

A2 Eje giratorio del brazo robot distal

A3 Eje giratorio de la unidad pivotante

OO~NOGOhWN-=-
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REIVINDICACIONES

1. Unidad pivotante (1) para montarse sobre un robot manipulador (2) para abrir y cerrar una portezuela de una
carroceria de vehiculo automévil, en particular para un robot de apertura de puertas (2) para abrir y cerrar una
puerta de una carroceria de vehiculo automaévil durante la pintura de la carroceria de vehiculo automovil, con

a)
b)

c)

una brida de montaje (9) para montar la unidad pivotante (1) sobre el robot manipulador (2),
un brazo de agarre (10),

una primera herramienta de agarre (13) para agarrar un acoplamiento (14, 15, 16), en particular, un anillo
(15) o un hueco de ventana (14), sobre la portezuela que se va a abrir de la carroceria de vehiculo automovil,
estando la primera herramienta de agarre (13) montada sobre el brazo de agarre (10), en particular, en el
extremo del brazo de agarre (10), y

un cabezal pivotante (11) para pivotar el brazo de agarre (10) con la primera herramienta de agarre con
respecto a la brida de montaje (9) entre

d1)una posicién inicial, en la cual la primera herramienta de agarre (13) no se acopla en el acoplamiento
(14, 15, 16) sobre la portezuela de la carroceria de vehiculo automévil que va a ser abierta o cerrada, y

d2)una posicién de acoplamiento, en la cual la primera herramienta de agarre (13) se acopla en el
acoplamiento (14, 15, 16) sobre la portezuela de la carroceria de vehiculo automdévil que va a ser abierta
o cerrada,

caracterizada por que,

e)

una segunda herramienta de agarre (12) para agarrar un acoplamiento (17) sobre la portezuela que se va
a abrir de la carroceria de vehiculo automévil también estda montada sobre el brazo de agarre (10), en
particular sobre el extremo del brazo de agarre (10), y

las dos herramientas de agarre (12, 13) sobre el brazo de agarre (10) estan disefiadas para insertarse en
diferentes direcciones de insercién en el acoplamiento (14, 15, 16) sobre la portezuela que se va a abrir de
la carroceria de vehiculo automévil, en particular desde arriba hacia abajo en el caso de la primera
herramienta de agarre (13) y desde abajo hacia arriba en el caso de la segunda herramienta de agarre (12),

y

g) las dos herramientas de agarre (12, 13) estén disefiadas como dispositivos de agarre de punta y sobresalen

en sentidos opuestos desde el brazo de agarre (10), en particular, hacia arriba o hacia abajo.

2. Unidad pivotante (1) segun la reivindicacién 1, caracterizada por que,

a)

b)

9)

el cabezal pivotante (11) para pivotar el brazo de agarre (10) tiene una transmisién pivotante, en particular
con un cilindro neumético, y/o

el cabezal pivotante (11) presenta por lo menos un interruptor de limite para determinar la posicién
pivotante, que cambia a una posiciéon de extremo del intervalo pivotante, y/o

el cabezal pivotante (11) presenta un codificador giratorio, en particular un potenciémetro, para determinar
la posicién pivotante, y/o

el cabezal pivotante (11) presenta un transductor de fuerza, que mide la fuerza contraria que actua sobre
el brazo de agarre (10) en ambas direcciones pivotantes, y/o

un sensor de posicién, en particular un sensor ultrasénico o un sensor inductivo, estd montado sobre el
brazo de agarre (10) para detectar la posicién del brazo de agarre (10) con respecto al acoplamiento (14,
15, 16) sobre la portezuela de la carroceria de vehiculo automévil que se va a abrir, y/o

el cabezal pivotante (11) permite un angulo pivotante de por lo menos 5°, 10° 0 15°, y/o

el brazo de agarre (10) presenta un brazo superior proximal y un brazo inferior distal, que estdn angulados
uno con respecto al otro, en particular con un angulo de 2°-25°, 5°-20°, 5°-15°.

3. Robot manipulador (2) para abrir o cerrar una portezuela de una carroceria de vehiculo automoévil, en particular
un robot de apertura de puertas (2) para abrir o cerrar una puerta de la carroceria de vehiculo automévil, en
particular, como un robot SCARA, caracterizado por que una unidad pivotante (1) segin una de las reivindicaciones
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anteriores estd montada sobre el robot manipulador (2).

4. Robot manipulador (2) segun la reivindicacién 3 caracterizado por un eje de desplazamiento vertical (21) para
el desplazamiento vertical de la unidad pivotante (1), en particular para la insercién del brazo de agarre (10) con
las herramientas de agarre (12, 13) en un dispositivo de limpieza (20).

5. Instalacién de revestimiento para revestir carrocerias de vehiculo automévil, en particular una instalacién de
pintura para pintar las carrocerias de vehiculo automévil, con un robot manipulador (2) para abrir o cerrar una
portezuela de una carroceria de vehiculo automévil, caracterizada por que el robot manipulador (2) esta disefiado
segun la reivindicacién 3 o 4.

6. Instalacién de revestimiento segln la reivindicacién 5, caracterizada por un dispositivo de limpieza (20) para
limpiar las herramientas de agarre (12, 13) con una abertura de insercidn para insertar el brazo de agarre (10) con
las herramientas de agarre (12, 13) en el dispositivo de limpieza (20) para una limpieza en el interior del dispositivo
de limpieza (20).

7. Método para abrir una portezuela, en particular una puerta de una carroceria de vehiculo automévil, en
particular durante un proceso de pintura, es decir por medio de una instalaciéon de revestimiento segln una de las
reivindicaciones 5 o0 6, que comprende las etapas siguientes:

a) agarrar un acoplamiento (14, 15, 16) sobre la portezuela de la carroceria de vehiculo automévil que va a
ser abierta por medio de un robot manipulador (2), en particular por medio de un robot SCARA, y

b) abrir la portezuela agarrada por el robot manipulador (2) por medio del robot manipulador (2),
caracterizado por que presenta las etapas siguientes:
c) determinar el tipo de acoplamiento (14, 15, 16, 17) sobre la portezuela que va a ser abierta,

d) seleccionar una de entre varias herramientas de agarre (12, 13) montadas sobre el robot manipulador (2),
dependiendo del tipo de acoplamiento (14, 15, 16, 17) determinado sobre la portezuela que va a ser abierta,

e) seleccionar una de entre varias direcciones de insercién dependiendo del tipo de acoplamiento (14, 15, 16,
17) determinado en la portezuela que va a ser abierta; e

f) insertar la herramienta de agarre (12, 13) seleccionada en la direccién de insercién seleccionada en el
acoplamiento (14, 15, 16, 17) sobre la portezuela que va a ser abierta de la carroceria de vehiculo automovil.

8. Método segln la reivindicacién 7, caracterizado por que la portezuela que se va a abrir es una puerta de la
carroceria de vehiculo automovil y el acoplamiento sobre la puerta que se va a abrir de la carroceria de vehiculo
automévil es de uno de los siguientes tipos:

a) un anillo (15) a modo de medios de funcionamiento adicionales sobre una puerta batiente de la carroceria
de vehiculo automovil,

b) un hueco de ventana (14) sobre una puerta batiente de la carroceria de vehiculo automdvil,
¢) un lado interno de puerta (16) de una puerta batiente de la carroceria de vehiculo automovil,

d) el anillo (17) a modo de medios de funcionamiento adicionales en una puerta corredera de la carroceria de
vehiculo automodvil.

9. Método segln la reivindicacién 7 u 8, caracterizado por que las siguientes direcciones de insercién de la
herramienta de agarre (12, 13) estan disponibles para la seleccion:

a) desde arriba hacia abajo,
b) desde abajo hacia arriba.
10. Método segln la reivindicacion 9, caracterizado por que
a) en el caso de un anillo (15) a modo de acoplamiento sobre una puerta batiente, se selecciona un dispositivo
de agarre de punta (13) que sobresale hacia abajo como herramienta de agarre y se inserta en el anillo (15)

desde arriba hacia abajo, y/o

b) en el caso de un hueco de ventana (14), a modo de acoplamiento sobre una puerta batiente, se selecciona
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un dispositivo de agarre de punta (13) que sobresale hacia abajo como herramienta de agarre y se inserta
en el hueco de ventana (14) desde arriba hacia abajo, y/o

¢) en el caso de un lado interno de puerta (16), a modo de acoplamiento sobre una puerta batiente, se
selecciona un dispositivo de agarre de punta (13) que sobresale hacia abajo como herramienta de agarre y
se inserta desde arriba hacia abajo detras del lado interno de puerta (16), y/o
d) en el caso de un anillo (17), a modo de acoplamiento sobre una puerta corredera, se selecciona un
dispositivo de agarre de punta que sobresale hacia arriba como herramienta de agarre (12) y se inserta en
el anillo (17) desde abajo hacia arriba.
11. Método segln una de las reivindicaciones 7 a 10, caracterizado por que

a) el tipo de acoplamiento (14, 15, 16, 17) sobre la puerta que va a ser abierta se determina a partir de un
controlador de la instalaciéon de pintura, o

b) el tipo de acoplamiento (14, 15, 16, 17) sobre la puerta que va a ser abierta se determina a partir de un
sensor, en particular, por medio de una camara.

12 Método seglin una de las reivindicaciones 7 a 11, caracterizado por que presenta la etapa siguiente:

insertar el brazo de agarre (10) con las herramientas de agarre en un dispositivo de limpieza para limpiar las
herramientas de agarre dentro del dispositivo de limpieza.

10
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mediante el Robot SCARA
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Abrir la puerta median'te el Robot SCARA
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Etapas del proceso con la puerta abierta
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Cerrar la puerta mediante el Robot SCARA
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Extraer la herramienta de agarre fuera del
acoglamiento de la puerta que va a ser
abierta mediante el Robot SCARA
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