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DESCRIPCION
Unidad de control integrada

La presente divulgacion se refiere a un robot, por ejemplo un brazo robético, y/o a una unidad de control para dicho
robot o brazo roboético. Mas particularmente, la presente divulgacién se refiere a una unidad de control para integrarse
con el robot.

Antecedentes

Los robots y, en particular, los brazos roboticos son muy utilizados para realizar una amplia variedad de tareas
automatizadas. Recientemente, los robots ligeros han ganado popularidad para ayudar a las actividades humanas, por
ejemplo en las instalaciones de produccién. Estos robots se conocen cominmente como robots colaborativos o cobots.

Para los robots, como los brazos robéticos, es deseable mejorar la flexibilidad y facilitar soluciones robéticas mas
compactas.

Ademas, dado que el control de los robots puede requerir célculos computacionales extensos, la electronica del robot
puede generar un calor sustancial. Ademas, es deseable aumentar la cantidad de carga util que un determinado robot
es capaz de manejar, lo que contribuye a que el robot genere mas calor. Por lo tanto, se buscan soluciones mejoradas
para manejar dicho calor generado por el robot.

El documento US 10,953,537 B2 describe un robot que incluye una base, un brazo robético que incluye un primer
brazo previsto en la base y que gira alrededor de un primer eje de rotacion, un primer motor previsto en el primer brazo
y configurado para girar el primer brazo, una placa de control prevista en el interior de la base y configurada para
controlar el accionamiento del brazo robético, y una placa de fuente de alimentacién prevista en el interior de la base
y configurada para suministrar energia eléctrica a la placa de control.

El documento CN 102 729 259 A describe un robot provisto de un motor, que hace girar un gje giratorio con respecto
a una base, y un sustrato de circuito de accionamiento de un circuito de accionamiento de un resolucionador que
detecta el angulo de rotacién del motor. Con la condicién de que la cara de instalacién del sustrato de circuito de
accionamiento entre en contacto con la cara de base, el sustrato del circuito de accionamiento puede moverse con
respecto a la base del robot a través de una parte elastica que esta sujeta por el sustrato de circuito de accionamiento
y la base y que tiene la conductividad térmica.

El documento US 9,597,794 B2 describe un robot que incluye una parte de base que tiene una primera parte de
cavidad en el interior, una parte de torso acoplada a la parte de base, al menos una unidad de brazo prevista en la
parte de torso y una caja interior prevista en la primera parte de cavidad y que tiene una segunda parte de cavidad
que se abre en una parte superior. En una superficie lateral exterior de la caja interior esta prevista una placa de
circuito para accionar un actuador que hace funcionar la unidad de brazo.

El documento US 2022/143848 Al describe disposiciones de refrigeracion de multiples vias para sistemas robéticos.
Por ejemplo, un sistema robético que incluye un componente generador de calor situado dentro de una base que
soporta uno o mas enlaces articulados. El componente generador de calor puede estar soportado en un soporte
térmicamente conductor dentro de la base. El sistema robético puede incluir una primera ruta térmicamente conductora
configurada para disipar el calor del componente generador de calor. La primera ruta térmicamente conductora puede
incluir el soporte y un primer disipador de calor conectado al soporte.

El documento US 11,154,984 B2 describe un mecanismo robético que incluye una base, un cuerpo principal, un motor,
un impulsor, una placa inferior, un elemento flexible conductor de calor y un controlador. El cuerpo principal esta
conectado a la base y tiene un alojamiento. El motor y el impulsor estan dispuestos en el cuerpo principal, y el impulsor
esta conectado eléctricamente al motor. La placa inferior esta dispuesta sobre el alojamiento y situada entre el impulsor
y el alojamiento, y entre la placa inferior y el impulsor esta formado un espacio. El elemento flexible conductor de calor
esta dispuesto entre el impulsor y el alojamiento. El elemento flexible conductor de calor esta en contacto con el
impulsor. El controlador esta dispuesto de forma desmontable en la base.

Compendio

Un objeto de la presente divulgacién consiste al menos en proporcionar mejoras de la técnica anterior y/o resolver o
reducir los problemas conocidos de la técnica anterior. Otro objeto de la presente divulgacion consiste en proporcionar
un robot, conjunto robético y/o componentes del mismo ventajosos o al menos alternativos. Por lo tanto, la presente
divulgacion se refiere a una unidad de control para un robot y a un robot que comprende dicha unidad de control.

En consecuencia, se describe una unidad de control para un robot. La unidad de control esta adaptada para disponerse
entre una base del robot y una estructura a la que se ha de sujetar el robot. La estructura puede ser el suelo de una
fabrica u otra estructura desde la que esté destinado a trabajar el robot.

Ademas se describe un robot. El robot comprende la unidad de control dispuesta debajo de una base del robot, de
manera que se sitle entre la base del robot y una estructura a la que se ha de sujetar el robot, por ejemplo un suelo
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de una fabrica u otra estructura desde la que el robot esté destinado a trabajar. Por ejemplo, la unidad de control
puede estar dispuesta entre la base del robot y la estructura a la que se ha de sujetar el robot.

La unidad de control comprende una placa inferior y, opcionalmente, una pared lateral. La pared lateral puede ser una
pared lateral formada integralmente. Alternativamente, la pared lateral puede estar formada por una pluralidad de
partes de pared lateral. La placa inferior esta adaptada para estar en contacto con la estructura, por ejemplo, para
facilitar la transferencia de calor entre la unidad de control y la estructura. La placa inferior y, opcionalmente, la pared
lateral forman una superficie interior de la unidad de control. La unidad de control puede comprender un alojamiento
de unidad de control. El alojamiento de unidad de control esta formado por la placa inferior y la pared lateral. La
superficie interior puede ser una superficie interior del alojamiento de unidad de control.

La pared lateral puede estar formada integralmente con la placa inferior, por ejemplo la pared lateral y la placa inferior
pueden moldearse en una sola pieza y/o pueden mecanizarse a partir de un solo bloque de material. La formacion
integral de la pared lateral y la placa inferior puede facilitar la transmisién de calor mejorada entre la pared lateral y la
placa inferior.

La placa inferior y/o la pared lateral pueden estar hechas de un material con una conductividad térmica a temperatura
ambiente de al menos 100 W/(m-K), tal como al menos 200 W/(m-K).

La placa inferior y/o la pared lateral pueden estar hechas de aluminio. Alternativamente, la placa inferior y/o la pared
lateral pueden estar hechas de otros materiales, tales como cobre. Alternativamente, la placa inferior y/o la pared
lateral pueden estar hechas de aleaciones de diferentes materiales, por ejemplo incluyendo aluminio y/o cobre, y
pueden usarse para la placa inferior y/o la pared lateral.

La unidad de control comprende un circuito de control. El circuito de control comprende una unidad de procesamiento.

La unidad de procesamiento tiene una superficie de disipacion de calor. El circuito de control puede estar dispuesto
en el alojamiento de unidad de control. El circuito de control esta dispuesto con la superficie de disipacion de calor de
la unidad de procesamiento colindando (por ejemplo, en contacto) con la superficie interior de la unidad de control,
para facilitar la transferencia de calor entre la unidad de procesamiento y la placa inferior y/o la pared lateral. Por
ejemplo, la superficie de disipacion de calor de la unidad de procesamiento puede colindar (por ejemplo, estar en
contacto) con la placa inferior y/o la pared lateral de la unidad de control. La superficie de disipacién de calor de la
unidad de procesamiento puede ser colindante y/o estar en contacto con la superficie interior a través de un elemento
de transferencia de calor, tal como un bloque de transferencia de calor. El elemento de transferencia de calor puede
estar hecho de un material con una conductividad térmica a temperatura ambiente de al menos 100 W/(m-K), tal como
al menos 200 W/(m-K). Por ejemplo, el elemento de transferencia de calor puede estar hecho de aluminio, cobre o
una o mas aleaciones de diferentes materiales, por ejemplo incluyendo aluminio y/o cobre. El elemento de
transferencia de calor puede estar hecho del mismo material que la placa inferior y/o la pared lateral. En algunos
ejemplos, el elemento de transferencia de calor puede formar una parte integral de la placa inferior y/o la pared lateral.

La unidad de control puede comprender una unidad de consumo de energia. La unidad de consumo de energia puede
servir para gestionar el exceso de energia en un bus de alimentacion del robot y/o de los motores del robot, que puede
generarse en situaciones en las que un motor del robot frena un movimiento continuo. La unidad de consumo de
energia puede comprender una o0 mas resistencias. La o las resistencias de la unidad de consumo de energia pueden
adaptarse para manejar el exceso de energia convirtiéndolo en calor. La unidad de consumo de energia puede
comprender una superficie de disipacion de calor. La superficie de disipacién de calor de la unidad de consumo de
energia puede ser una superficie de la o las resistencias de la unidad de consumo de energia. La unidad de consumo
de energia puede estar dispuesta en el alojamiento de unidad de control. La unidad de consumo de energia puede
estar dispuesta con la superficie de disipacion de calor de la unidad de consumo de energia colindando (por ejemplo,
en contacto) con |a superficie interior de la unidad de control, para facilitar la transferencia de calor entre la unidad de
consumo de energia y la placa inferior y/o la pared lateral, como entre la o las resistencias de la unidad de consumo
de energia y la placa inferior y/o la pared lateral. Al igual que la superficie de disipacion de calor de la unidad de
procesamiento, la superficie de disipacion de calor de la unidad de consumo de energia puede colindar y/o estar en
contacto con la superficie interior a través de un elemento de transferencia de calor (que puede ser el mismo elemento
de transferencia de calor o un elemento de transferencia de calor independiente del descrito mas arriba con respecto
a la superficie de disipacion de calor de la unidad de procesamiento), tal como un bloque de transferencia de calor.

La unidad de control puede comprender una unidad de fuente de alimentacion. La unidad de fuente de alimentacién
puede estar adaptada para alimentar el robot, tal como componentes eléctricos del robot, por ejemplo motores y/o
circuitos. La unidad de fuente de alimentacién puede estar dispuesta en el alojamiento de unidad de control. La unidad
de fuente de alimentacién puede estar dispuesta con una superficie de disipacion de calor de la unidad de fuente de
alimentacion colindando (por ejemplo, en contacto) con la superficie interior de la unidad de control, para facilitar la
transferencia de calor entre la unidad de fuente de alimentacion y la placa inferior y/o la pared lateral. Al igual que la
superficie de disipacion de calor de la unidad de procesamiento, la superficie de disipacion de calor de la unidad de
fuente de alimentacién puede colindar y/o estar en contacto con la superficie interior a través de un elemento de
transferencia de calor (que puede ser el mismo elemento de transferencia de calor o un elemento de transferencia de
calor independiente del descrito mas arriba con respecto a la superficie de disipacion de calor de la unidad de
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procesamiento), tal como un bloque de transferencia de calor.

La unidad de control puede comprender uno o mas conectores de unidad de control eléctrico (por ejemplo, enchufes
o clavijas}, tal como una pluralidad de conectores. El o los conectores de la unidad de control eléctrico pueden incluir
un primer conector de la unidad de control eléctrico, un segundo conector de la unidad de control eléctrico y/o un tercer
conector de la unidad de control eléctrico. Cada uno de los uno o méas conectores de la unidad de control eléctrico
puede comprender terminales de la unidad de control respectivos. El primer conector de la unidad de control eléctrico,
el segundo conector de la unidad de control eléctrico y/o el tercer conector de la unidad de control eléctrico pueden
estar dispuestos a través de la pared lateral. El primer conector de la unidad de control eléctrico, el segundo conector
de la unidad de control eléctrico y/o el tercer conector de la unidad de control eléctrico pueden estar adaptados para
acoplarse a un conector de consola de programacién de una consola de programacién, por ejemplo, para controlar
y/o programar el robot. El primer conector de la unidad de control eléctrico, el segundo conector de la unidad de control
eléctrico y/o el tercer conector de la unidad de control eléctrico pueden consistir en un conector Ethernet o un conector
USB. El primer conector de la unidad de control eléctrico, el segundo conector de la unidad de control eléctrico y/o €l
tercer conector de la unidad de control eléctrico pueden consistir en un conector de fuente de alimentacion adaptado
para recibir energia para alimentar el robot.

El robot comprende uno o méas o una pluralidad de conjuntos de unién que incluyen, por ejemplo, un primer conjunto
de unién y un segundo conjunto de unién. El robot comprende ademas uno o0 mas o una pluralidad de motores que
incluyen, por ejemplo, un primer motor primario, un primer motor secundario, un segundo motor primario y/o un
segundo motor secundario. La pluralidad de motores puede consistir en al menos seis motores, tal como siete motores.

Cada uno de la pluralidad de conjuntos de unién comprende un alojamiento de unién y un motor primario que conecta
el alojamiento de unién con un enlace primario. El motor primario estd adaptado para girar el enlace primario con
respecto al alojamiento de unién alrededor de un eje primario. Un conjunto de unién puede comprender ademas un
motor secundario que conecta el alojamiento de unién con un enlace secundario. El motor secundario puede estar
adaptado para girar el enlace secundario con respecto al alojamiento de unién alrededor de un eje secundario. El gje
secundario puede no ser paralelo al eje primario.

El primer conjunto de union comprende un primer alojamiento de unién y el primer motor primario. El primer motor
primario conecta el primer alojamiento de unién con un primer enlace primario. El primer motor primario esté adaptado
para girar el primer enlace primario con respecto al primer alojamiento de unién alrededor de un primer gje primario.
El primer conjunto de unién puede comprender un primer motor secundario. El primer motor secundario puede
conectar el primer alojamiento de unién con un primer enlace secundario. El primer motor secundario puede estar
adaptado para girar el primer enlace secundario con respecto al primer alojamiento de unién alrededor de un primer
eje secundario. El primer eje secundario puede no ser paralelo al primer eje primario.

El segundo conjunto de unién comprende un segundo alojamiento de union y el segundo motor primario. El segundo
motor primario conecta el segundo alojamiento de unién con un segundo enlace primario. El segundo motor primario
esta adaptado para girar el segundo enlace primario con respecto al segundo alojamiento de unién alrededor de un
segundo eje primario. El segundo conjunto de unién puede comprender el segundo motor secundario. El segundo motor
secundario puede conectar el segundo alojamiento de unién con un segundo enlace secundario. El segundo motor
secundario puede estar adaptado para girar el segundo enlace secundario con respecto al segundo alojamiento de unién
alrededor de un segundo eje secundario. El segundo eje secundario puede no ser paralelo al segundo eje primario.

Un enlace primario en relacién con un conjunto de unién puede ser un enlace secundario en relacién con otro conjunto
de unién. Por ejemplo, el segundo enlace primario y el primer enlace secundario pueden ser el mismo enlace. El primer
enlace primario puede extenderse entre la base del robot y el primer conjunto de unién. El segundo enlace primario
y/o el primer enlace secundario pueden extenderse entre el primer conjunto de unién y el segundo conjunto de unién.

La unidad de procesamiento, tal como la unidad de procesamiento del circuito de control, puede estar adaptada para
controlar el funcionamiento de uno o0 mas motores, tal como la pluralidad de motores, para efectuar un movimiento
deseado del robot.

El robot puede comprender uno o mas, tal como una pluralidad de, conectores de base eléctrica (por ejemplo, enchufes
o clavijas), que pueden estar dispuestos en la base del robot. Los uno o més conectores de base eléctrica pueden
incluir un primer conector de base eléctrica y/o un segundo conector de base eléctrica. El primer conector de base
eléctrica puede ser un conector de fuente de alimentacién adaptado para recibir energia para alimentar el robot. En
dicho ejemplo, la unidad de control puede alimentarse a través del primer conector de base eléctrica. El segundo
conector de base eléctrica puede ser un puerto de E/S.

La unidad de control puede comprender uno o mas orificios de fijacién. Los orificios de fijacion pueden ser orificios
pasantes que, por ejemplo, permiten que los pernos de fijacion se extiendan a través de los mismos. El robot puede
comprender los pernos de fijacion. Los pernos de fijacién pueden extenderse desde la base del robot, a través de los
orificios de fijacion de la unidad de control, y hasta la estructura a la que se ha de sujetar el robot. Los pernos de
fijacién pueden sujetarse en la estructura. Los pernos de fijacién pueden sujetar la base y/o la unidad de control en la
estructura. Preferiblemente, los pernos de fijacién se extienden desde la base, a través de los orificios de fijacion de
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la unidad de control y se sujetan en la estructura. De este modo se puede mejorar el contacto térmico entre la base y
la unidad de control y entre la unidad de control y la estructura, y se puede mejorar la conductancia térmica entre la
base y la unidad de control y entre la unidad de control y la estructura.

Breve descripcion de las figuras

A continuacion se describiran con mas detalle realizaciones de la divulgacién con respecto a las figuras adjuntas. Las
figuras muestran una forma de implementacion de la presente divulgacion y no deben interpretarse como limitativas
de otras posibles realizaciones que entren dentro del alcance del conjunto de reivindicaciones adjunto.

La Fig. 1 es un diagrama esquematico que ilustra un robot ejemplar.
la Fig. 2 es un diagrama esquematico que ilustra un conjunto de unién ejemplar.
las Figs. 3 y 4 ilustran esquematicamente una unidad de control ejemplar.

las Figs. 5-7 ilustran esquematicamente vistas en seccion transversal simplificadas de una unidad de control
ejemplar, y

las Figs. 8A y 8B ilustran esquematicamente una unidad de control ejemplar.
Descripcion detallada

A continuacion se describen varias realizaciones y detalles ejemplares, con referencia a las figuras cuando sea
relevante. Debe tenerse en cuenta que las figuras pueden o no estar dibujadas a escala y que elementos de estructuras
o funciones similares se representan con nimeros de referencia similares en todas las figuras. También debe tenerse
en cuenta que las figuras solo pretenden facilitar la descripcion de las realizaciones. No pretenden ser una descripcion
exhaustiva de la invencién ni una limitacion del alcance de la invencién. Ademas, una realizacion ilustrada no necesita
tener todos los aspectos o ventajas mostrados. Un aspecto o una ventaja descritos junto con una realizacion particular
no se limitan necesariamente a esa realizacién y pueden ponerse en practica en cualquier otra realizacién, incluso si
no se ilustra de esta manera, o si no se describe de manera tan explicita.

La Fig. 1 es un diagrama esquematico que ilustra un robot 2 ejemplar, que en el presente ejemplo es un brazo robético,
mas particularmente un brazo roboético de siete ejes. En el presente ejemplo, el robot 2 esta sujeto a una estructura 1,
que puede ser el suelo de una fabrica u otra estructura desde la que debe trabajar el robot 2. En algunos ejemplos, la
estructura 1 puede formar parte de una unidad movil, tal como un robot moévil o un vehiculo, lo que permitiria que el
robot 2 se mueva entre diferentes posiciones.

El robot 2 comprende una pluralidad de conjuntos de union, que incluye un primer conjunto 8 de unién, un segundo
conjunto 12 de unién, un tercer conjunto 16 de unién y un cuarto conjunto 20 de unién. En otros ejemplos, el robot
puede comprender menos 0 mas conjuntos de unién. Por ejemplo, el robot 2 puede, en otra configuracion, comprender
solo un conjunto de unién, tal como el primer conjunto 8 de unién.

El robot 2 comprende una pluralidad de enlaces, que incluye un primer enlace 6, un segundo enlace 10, un tercer
enlace 14 y un cuarto enlace 18. Los enlaces se extienden entre los conjuntos de unién. Por ejemplo, el primer enlace
6 se extiende entre una base 4 del robot 2 y el primer conjunto 8 de unién. El segundo enlace 10 se extiende entre el
primer conjunto 8 de union y el segundo conjunto 12 de unién. El tercer enlace 14 se extiende entre el segundo
conjunto 12 de unién y el tercer conjunto 16 de union. El cuarto enlace 18 se extiende entre el tercer conjunto 16 de
unién y el cuarto conjunto 20 de unién.

Cada uno de los conjuntos 8, 12, 16, 20 de unién esta adaptado para girar uno 0 mas enlaces respectivos con respecto
al conjunto de unién alrededor de un eje. Por ejemplo, el primer conjunto 8 de unién esté adaptado para girar el primer
enlace 6 con respecto al primer conjunto 8 de unién alrededor de un primer eje Ax1. El primer conjunto 8 de unién esta
adaptado para girar el segundo enlace 10 con respecto al primer conjunto 8 de unién alrededor de un segundo eje
Ax2. El segundo eje Ax2 no es paralelo al primer eje Ax1. El segundo conjunto 12 de unién estéd adaptado para girar
el segundo enlace 10 con respecto al segundo conjunto 12 de unién alrededor de un tercer eje Ax3. El segundo
conjunto 12 de unién estd adaptado para girar el tercer enlace 14 con respecto al segundo conjunto 12 de unién
alrededor de un cuarto eje Ax4. El cuarto eje Ax4 no es paralelo al tercer eje Ax3. El tercer conjunto 16 de unién esta
adaptado para girar el tercer enlace 14 con respecto al tercer conjunto 16 de unién alrededor de un quinto eje Ax5. El
tercer conjunto 16 de unién esta adaptado para girar el cuarto enlace 18 con respecto al tercer conjunto 16 de unién
alrededor de un sexto eje Ax6. El sexto eje Ax6 no es paralelo al quinto eje Ax5. El cuarto conjunto 20 de unién esta
adaptado para girar el cuarto enlace 18 con respecto al cuarto conjunto 20 de unién alrededor de un séptimo eje Ax7.
El robot 2 puede ponerse en algunas configuraciones en las que ninguno de los siete ejes Ax1-Ax7 es paralelo. Sin
embargo, en algunas otras configuraciones, dos o mas de los siete ejes pueden ser paralelos.

Aunque se describe en relacién con un robot 2 que puede funcionar con respecto a siete gjes, la presente divulgacion
puede aplicarse alternativamente a un robot que tenga solo seis ejes, o incluso menos ejes. Por ejemplo, con respecto
al ejemplo ilustrado en la Fig. 1, se puede omitir el movimiento alrededor del tercer eje Ax3 para obtener un robot
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operable con respecto a seis gjes. En dicha situacién, el primer conjunto 8 de unién puede estar adaptado para girar
el primer enlace 6 con respecto al primer conjunto 8 de union alrededor del primer eje Ax1 y para girar el segundo
enlace 10 con respecto al primer conjunto 8 de unién alrededor del segundo eje Ax2. El segundo conjunto 12 de unién
puede estar adaptado para girar el tercer enlace 14 con respecto al segundo conjunto 12 de unién alrededor del cuarto
eje Ax4 y para girar el tercer enlace 14 con respecto al segundo conjunto 12 de unién alrededor del quinto eje Ax5. El
tercer conjunto 16 de union puede estar adaptado para girar el tercer enlace 14 con respecto al tercer conjunto 16 de
union alrededor del sexto eje Ax6 y para girar el cuarto enlace 18 con respecto al tercer conjunto 16 de unién alrededor
del séptimo eje Ax7. El cuarto conjunto 20 de unién puede omitirse. Por lo tanto, un robot operable en relacién con
seis ejes puede realizarse con solo tres conjuntos de unién de acuerdo con la presente divulgacioén.

Tal como se ilustra, el robot 2 comprende una unidad 200 de control. La unidad 200 de control esta adaptada para
disponerse entre la base 4 del robot 2 y la estructura 1. La unidad 200 de control puede estar prevista como una unidad
adicional. Por lo tanto, en algunos ejemplos, la base 4 puede sujetarse en la estructura 1, por ejemplo para sujetar el
robot 2 en la estructura 1, y se puede prever una unidad de control externa para controlar el robot 2. Sin embargo,
como se ilustra, la unidad 200 de control puede estar dispuesta entre la base 4 y la estructura 1. La unidad 200 de control
comprende circuitos, tales como una o mas unidades de procesamiento, adaptados para controlar el funcionamiento del
robot 2 para efectuar un movimiento deseado del robot 2. El robot 2 puede sujetarse en la estructura 1 mediante pernos
22 de fijacion. Los pernos 22 de fijacion pueden extenderse desde la base 4, a través de los orificios de unién de la unidad
200 de control, y hasta la estructura 1, sujetando asi tanto el robot como la unidad 200 de control en la estructura 1.
Preferiblemente, los pernos 22 de fijacion se extienden desde la base 4, a través de los orificios de fijacion de la unidad
200 de control y se sujetan en la estructura 1. De este modo, la base 4 se aprieta contra la parte superior de la unidad
200 de control, y la unidad 200 de control se aprieta contra la estructura 1. De este modo se mejora el contacto térmico
entre la base 4 y la unidad 200 de control y entre la unidad 200 de control y la estructura 1, y se mejora la conductancia
térmica entre la base 4 y la unidad 200 de control y entre la unidad 200 de control y la estructura 1.

El robot puede comprender un primer conector 24 de base eléctrica dispuesto en la base 4 del robot 2. En algunos
ejemplos, el primer conector 24 de base eléctrica puede ser un conector de fuente de alimentacion adaptado para
recibir energia para alimentar el robot 2. El robot puede comprender un segundo conector 26 de base eléctrica
dispuesto en la base 4 del robot 2. En algunos ejemplos, el segundo conector 26 de base eléctrica puede ser un puerto
de E/S. La unidad 200 de control también puede comprender, como se ilustra, un conector de unidad de control
eléctrico que, por ejemplo, puede estar adaptado para acoplarse con un conector de consola de programacién de una
consola de programacion para controlar y/o programar el robot. Se observa que los conectores del presente ejemplo
ilustrado dispuestos en la base 4 del robot pueden preverse alternativamente en la unidad 200 de control y viceversa.

La Fig. 2 es un diagrama esquematico que ilustra un conjunto 90 de unién ejemplar, que puede ser cualquiera del
primer, el segundo o el tercer conjuntos de unién 8, 12, 16, tal como se muestra en la Fig. 1.

El conjunto 90 de unién comprende un alojamiento 100 de union. El conjunto 90 de unién comprende un motor primario
102 que conecta el alojamiento 100 de unién con un enlace primario 92 (por ejemplo, el primer enlace 6, el segundo
enlace 10 o el tercer enlace 14 de la Fig. 1). El motor primario 102 esta adaptado para girar el enlace primario 92 con
respecto al alojamiento 100 de unién alrededor de un eje primario (por ejemplo, el primer eje Ax1, el tercer eje Ax3, el
quinto eje Ax5 o el séptimo eje Ax7 de la Fig. 1). El conjunto 90 de unién ilustrado comprende un motor secundario
104 opcional que conecta el alojamiento 100 de unién con un enlace secundario 94 (por ejemplo, el segundo enlace
10, el tercer enlace 14 o el cuarto enlace 18 de la Fig. 1). El motor secundario 104 esta adaptado para girar el enlace
secundario 94 con respecto al alojamiento 100 de unién alrededor de un eje secundario (por ejemplo, el segundo eje
Ax2, el cuarto eje Ax4 o el sexto eje Ax6 de la Fig. 1). El conjunto 90 de unién comprende circuitos 106, por ejemplo,
una primera PCB, alojada en el alojamiento 100 de unién. Los circuitos 106 estan adaptados para controlar el motor
primario 102 y el motor secundario 104. El motor primario 102 y/o el motor secundario 104 pueden consistir en un
motor de corriente alterna de imanes permanentes. Ademas, el motor primario 102 y/o el motor secundario 104 pueden
comprender un conjunto de engranajes, por ejemplo un engranaje integral, tal como un engranaje de onda extensiva.
Por lo tanto, el motor primario 102 y/o el motor secundario 104 pueden consistir en un motor de engranajes.

Las Figs. 3 y 4 ilustran esquematicamente una unidad 200 de control ejemplar, tal como también se menciona en
relacién con la Fig. 1. La unidad 200 de control esta adaptada para disponerse entre una base del robot y una estructura
a la que se ha de sujetar el robot, como se ilustra en la Fig. 1.

El alojamiento 200 de unidad de control comprende una placa inferior 204 y una pared lateral 206. La pared lateral
206 puede ser una pared lateral formada integralmente o puede estar formada por una pluralidad de partes de pared
lateral, por ejemplo, cuatro partes de pared lateral. La placa inferior 204 y la pared lateral 206 forman un alojamiento
202 de unidad de control. La unidad 200 de control y/o el alojamiento 202 de unidad de control pueden comprender
ademas una placa superior 208, tal como se ilustra en la Fig. 4. La placa inferior 204 esta adaptada para colindar (por
ejemplo, estar en contacto) con la estructura a la que se ha de sujetar el robot. La placa inferior y/o la pared lateral
forman una superficie interior 210 de la unidad 200 de control.

La unidad 200 de control puede estar adaptada para facilitar la transmision de calor desde el robot, tal como desde la
unidad 200 de control, a la estructura en la que esta sujeto el robot. Por ejemplo, la pared lateral 206 y la placa inferior
204 pueden formarse integralmente, por ejemplo pueden moldearse en una sola pieza y/o pueden mecanizarse a
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partir de un solo bloque de material. La formacion integral de la pared lateral 206 y la placa inferior 204 puede facilitar
la transmisioén de calor mejorada entre la pared lateral 206 y la placa inferior 204. Adicional o alternativamente, la placa
inferior 204 y/o la pared lateral 206, y/u opcionalmente la placa superior 208, pueden estar hechas de aluminio.
Alternativamente se pueden usar otros materiales, tales como cobre, 0 aleaciones de diferentes materiales, que
comprenden, por ejemplo, aluminio y/o cobre, para el alojamiento 202 de unidad de control o las partes del alojamiento
de unidad de control. El o los materiales utilizados tienen preferiblemente una alta conductividad térmica, tal como al
menos 100 W/(m-K).

La unidad 200 de control comprende un circuito 220 de control. El circuito 220 de control puede ser una PCB. El circuito
220 de control comprende una unidad de procesamiento.

La unidad 200 de control puede comprender una unidad 230 de consumo de energia. La unidad 230 de consumo de
energia puede servir para gestionar el exceso de energia en un bus de alimentacion del robot y/o de los motores del
robot, que puede generarse en situaciones en las que un motor del robot frena un movimiento continuo. La unidad 230
de consumo de energia puede comprender una o mas resistencias 232, que pueden gestionar dicho exceso de energia
convirtiéndolo en calor. En el ejemplo ilustrado, la unidad 230 de consumo de energia comprende cuatro resistencias
232. En otros ejemplos, la unidad 230 de consumo de energia puede comprender una resistencia 232 para cada uno
de los motores de los conjuntos de unién del robot, es decir, siete resistencias 232 para un robot de siete ejes.

La unidad 200 de control puede comprender una unidad 240 de fuente de alimentacion. La unidad 240 de fuente de
alimentacién puede adaptarse para alimentar el robot, tal como los componentes eléctricos del robot. La unidad 240
de fuente de alimentacion se puede conectar a una fuente de alimentacion de entrada, tal como un enchufe de pared,
por ejemplo que suministre 230 V CA. En dicho ejemplo, la unidad 240 de fuente de alimentacion puede estar
configurada para convertir la entrada de 230 V CA para proporcionar 12 V, 24 V y/o 48 V CC a componentes del robot.
En otros ejemplos, la unidad 240 de fuente de alimentacién puede conectarse a una fuente de alimentacion externa
alimentada por bateria, por ejemplo que suministre 48 V CC. En dicho ejemplo, la unidad 240 de fuente de alimentacion
puede estar configurada para proporcionar también 12 V y/o 24 V a algunos componentes del robot. En algunos
ejemplos, la unidad 240 de fuente de alimentacion puede comprender una bateria interna.

La unidad 200 de control puede comprender uno 0 mas conectores 214, 216, 218 de la unidad de control eléctrico,
que incluyen, por ejemplo, un primer conector 214 de la unidad de control eléctrico, un segundo conector 216 de la
unidad de control eléctrico y/o un tercer conector 218 de la unidad de control eléctrico. Los conectores 214, 216, 218
de la unidad de control eléctrico pueden comprender una pluralidad de terminales 215, 217, 219 de la unidad de control
respectivos. El primer conector 214 de la unidad de control eléctrico puede comprender los primeros terminales 215
de la unidad de control. El segundo conector 216 de la unidad de control eléctrico puede comprender los segundos
terminales 217 de la unidad de control. El tercer conector 218 de la unidad de control eléctrico puede comprender los
terceros terminales 219 de la unidad de control.

El primer conector 214 de la unidad de control eléctrico puede adaptarse para acoplarse con un conector de consola
de programacién de una consola de programacién para controlar y/o programar el robot. El segundo conector 216 de la
unidad de control eléctrico puede ser un conector de fuente de alimentacién para conectar un cable de alimentacién para
recibir energia para alimentar el robot. Por ejemplo, el conector de fuente de alimentacion puede estar acoplado con la
unidad 240 de fuente de alimentacion. El tercer conector 218 de la unidad de control eléctrico puede ser un conector
Ethernet o un conector USB. Se pueden omitir uno o mas de los conectores primero, segundo o tercero de la unidad de
control eléctrico, o se pueden incluir adicionalmente conectores de la unidad de control eléctrico adicionales.

El primer conector 214 de la unidad de control eléctrico, el segundo conector 216 de la unidad de control eléctrico y/o
el tercer conector 218 de la unidad de control eléctrico pueden estar dispuestos a través de la pared lateral 202. Los
conectores 214, 216, 218 de la unidad de control eléctrico pueden disponerse a través de la misma cara de la pared
lateral 202, tal como se ilustra. Sin embargo, en otros ejemplos, los conectores 214, 216, 218 de la unidad de control
eléctrico pueden estar dispuestos a través de diferentes caras de la pared lateral 202.

La unidad 200 de control puede comprender orificios 212 de fijacion. Los orificios de fijacién permiten la fijacioén del
robot sobre la parte superior de la unidad 200 de control, asi como la fijacién a la estructura a la que se ha de fijar el
robot. Por ejemplo, los orificios 212 de fijacién pueden ser orificios pasantes, lo que permite que los pernos 22 de
fijacion (véase la Fig. 1) se extiendan a través de los mismos, para de este modo sujetar tanto el robot como la unidad
200 de control en la estructura 1. Preferiblemente, los pernos 22 de fijacion se extienden a través de los orificios 212
de fijacion de la unidad 200 de control y se sujetan en la estructura 1, de modo que la base 4 del robot 2 se aprieta
contra la parte superior de la unidad 200 de control, y la unidad 200 de control se aprieta contra la estructura 1.

La Fig. 5 ilustra esquematicamente una vista en seccién transversal simplificada de la unidad 200 de control ejemplar
que comprende el circuito 220 de control. El circuito 220 de control comprende una unidad 222 de procesamiento. La
unidad 222 de procesamiento puede estar adaptada para controlar el funcionamiento de la pluralidad de motores del
robot, por ejemplo para efectuar un movimiento deseado del robot. Por ejemplo, la unidad 222 de procesamiento
puede gestionar la planificacién de la trayectoria del robot. La unidad 222 de procesamiento puede transmitir
instrucciones a, asi como recibir informacion de, unidades de procesamiento individuales de cada conjunto de unién,
tal como una unidad de procesamiento de los circuitos 106 de la Fig. 2.
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La unidad 222 de procesamiento tiene una superficie 224 de disipacion de calor. La superficie 224 de disipacion de
calor de la unidad 222 de procesamiento esta en contacto con la superficie interior 210 de la unidad 200 de control.
Por lo tanto, el circuito 220 de control esta dispuesto en el alojamiento 202 de unidad de control y con la superficie 224
de disipacion de calor de la unidad 222 de procesamiento en contacto con la superficie interior 210. De este modo, el
calor generado por la unidad 222 de procesamiento puede transferirse al alojamiento 202 de unidad de control de la
unidad 200 de control y, a su vez, a la estructura a la que esta sujeto el robot.

La Fig. 6 ilustra esquematicamente una vista en seccion transversal simplificada de la unidad 200 de control ejemplar
que comprende la unidad 230 de consumo de energia. La unidad de consumo de energia puede tener una 0 mas
superficies 234 de disipacién de calor. Como se ha mencionado anteriormente, la unidad 230 de consumo de energia
puede comprender una o mas resistencias 232. Estas resistencias 232 pueden generar una cantidad significativa de
calor. La o las superficies 234 de disipacién de calor de la unidad 230 de consumo de energia pueden ser superficies
de las resistencias 232. La o las superficies 234 de disipacién de calor de la unidad 230 de consumo de energia estan
en contacto con la superficie interna 210 de la unidad 200 de control. Por lo tanto, la unidad 230 de consumo de
energia esta dispuesta en el alojamiento 202 de unidad de control y con la o las superficies 234 de disipacién de calor
de la unidad 230 de consumo de energia en contacto con la superficie interior 210. De este modo, el calor generado
por la unidad 230 de consumo de energia, por ejemplo desde las resistencias 232 de la unidad 230 de consumo de
energia, puede transferirse al alojamiento 202 de unidad de control de la unidad 200 de control y, a su vez, a la
estructura a la que esta sujeto el robot.

La Fig. 7 ilustra esquematicamente una vista en seccion transversal simplificada de la unidad 200 de control ejemplar
que comprende la unidad 240 de fuente de alimentacion. La unidad 240 de fuente de alimentacion tiene una superficie
240 de disipacion de calor. La superficie 244 de disipacion de calor de la unidad 240 de fuente de alimentacion esta
en contacto con la superficie interior 210 de la unidad 200 de control. Por lo tanto, la unidad 240 de fuente de
alimentacion esta dispuesta en el alojamiento 202 de unidad de control y con la superficie 244 de disipacion de calor
de la unidad 240 de fuente de alimentacién en contacto con la superficie interior 210. De este modo, el calor generado
por la unidad 240 de fuente de alimentacién puede transferirse al alojamiento 202 de unidad de control de la unidad
200 de control y, a su vez, a la estructura a la que esta sujeto el robot.

En los ejemplos de las Figs. 5-7, las superficies 224, 234, 244 de disipacion de calor estan en contacto con la placa
inferior 204. Sin embargo, en otros ejemplos, una o mas de las superficies 224, 234, 244 de disipacion de calor pueden
estar en contacto con la pared lateral 206.

Las Figs. 8A y 8B ilustran esquematicamente una unidad 200 de control ejemplar adaptada para disponerse entre la
base 4 del robot y una estructura en la que se ha de sujetar el robot, como se ilustra en la Fig. 1. En el ejemplo de las
Figs. 8Ay 8B, la pared lateral 206 esta formada por la base 4 del robot.

Ademas, la superficie de disipacién de calor de la unidad 222 de procesamiento esta en contacto con la superficie
interior a través de un elemento 226 de transferencia de calor. El elemento 226 de transferencia de calor. El elemento
226 de transferencia de calor puede estar hecho del mismo material que la placa inferior 204 y/o puede formar una
parte integral de la placa inferior 204.

En el ejemplo ilustrado, la unidad 200 de control comprende ademas una placa 250 de E/S situada entre el circuito
220 de control que comprende la unidad 222 de procesamiento y la placa inferior 204. La placa de E/S comprende
una abertura 252 para que el elemento 226 de transferencia de calor se extienda a través de la misma. La divulgacion
se ha descrito con referencia a una realizacion preferida. Sin embargo, el alcance de la invencién no se limita a la
realizacion ilustrada, y se pueden llevar a cabo alteraciones y modificaciones sin desviarse del alcance de la invencién
tal como se define en las reivindicaciones.

A lo largo de la presente divulgacion, el uso de los términos “primero”, “segundo”, “tercero”, “cuarto”, “primario”,
“secundario”, “terciario”, etc. no implica ningun orden o importancia en particular, sino que se incluyen para identificar
elementos individuales. Ademas, el etiquetado de un primer elemento no implica la presencia de un segundo elemento y

viceversa.

Lista de referencias

1 Estructura

2 Robot

4 Base

6 Primer enlace

8 Primer conjunto de unién
10 Segundo enlace

12 Segundo conjunto de unién
14 Tercer enlace
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REIVINDICACIONES

1. Una unidad (200) de control para un robot (2), estando adaptada la unidad (200) de control para disponerse entre
una base (4) del robot (2) y una estructura (1) a la que se ha de fijar el robot, comprendiendo la unidad (200) de control:

- una placa inferior (204) y una pared lateral (206) opcional, en donde la placa inferior (204) esta adaptada para
estar en contacto con la estructura (1), la placa inferior (204} y, opcionalmente, la pared lateral (206) forman
una superficie interior (210) de la unidad (200) de control,

- un circuito (220) de control que comprende una unidad (222) de procesamiento que tiene una superficie (224)
de disipacién de calor,

caracterizada por que el circuito (220) de control esta dispuesto con la superficie (224) de disipacién de calor de la
unidad (222) de procesamiento en contacto con la superficie interior (210} de la unidad (200) de control.

2. Unidad (200) de control segun la reivindicacién 1, en donde la unidad (200) de control comprende la pared lateral
(206) y un alojamiento (202) de unidad de control que comprende la placa inferior (204) y la pared lateral (206).

3. Unidad (200) de control segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en donde la unidad (200) de control
comprende la pared lateral (206), y

en donde la pared lateral (206) esta formada integralmente con la placa inferior (204).

4. Unidad (200) de control segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en donde la placa inferior (204) esta
hecha de aluminio.

5. Unidad (200) de control segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en donde la placa inferior (204) esta
hecha de un material con una conductividad térmica a temperatura ambiente de al menos 100 W/(m-K), tal como al
menos 200 W/(m-K).

6. Unidad (200) de control segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que comprende una unidad (230) de
consumo de energia, en donde la unidad (230) de consumo de energia esta dispuesta con una superficie (234) de
disipacion de calor de la unidad (230) de consumo de energia en contacto con la superficie interior (210) de la unidad
(200) de control.

7. Unidad de control segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que comprende una unidad de fuente de
alimentacién, en donde la unidad (240) de fuente de alimentacién esta dispuesta con una superficie (244) de disipacion
de calor de la unidad (240) de fuente de alimentacién en contacto con la superficie interior (210) de la unidad (200) de
control.

8. Unidad (200) de control seglin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que comprende la pared lateral y un
primer conector (214) de la unidad de control eléctrico, en donde el primer conector (214) de la unidad de control
eléctrico esta dispuesto a través de la pared lateral (206), opcionalmente en donde el primer conector (214} de la
unidad de control eléctrico esta adaptado para acoplarse con un conector de consola de programacién de una consola
de programacioén para controlar y/o programar el robot.

9. Unidad (200) de control seglin cualquiera de las reivindicaciones precedentes, que comprende la pared lateral y un
segundo conector (216) de la unidad de control eléctrico, en donde el segundo conector (216) de la unidad de control
eléctrico esta dispuesto a través de la pared lateral (206), opcionalmente en donde el segundo conector (216) de la
unidad de control eléctrico es un conector Ethernet o un conector USB.

10. Unidad (200) de control segun cualquiera de las reivindicaciones precedentes, en donde la superficie (224) de
disipacion de calor de la unidad (222) de procesamiento esta en contacto con la superficie interior (210) a través de
un elemento (226) de transferencia de calor, que opcionalmente comprende la pared lateral (206), en donde el
elemento (226) de transferencia de calor es una parte integral de la placa inferior (204) y/o la pared lateral (206).

11. Un robot (2) que comprende una pluralidad de conjuntos (8, 12, 16, 20, 90) de unién, que incluye un primer conjunto
(8, 90) de unién y un segundo conjunto (12, 90) de unién, el robot (2) comprende ademas una pluralidad de motores
(102, 104), que incluye un primer motor primario (102) y un segundo motor primario (102),

comprendiendo el primer conjunto (8, 90) de unién un primer alojamiento (100) de unién y el primer motor primario
(102} que conecta el primer alojamiento (100) de unién con un primer enlace primario (92), estando adaptado el primer
motor primario (102) para girar la primera articulacién primaria (92) con respecto al primer alojamiento (100) de unién
alrededor de un primer eje primario (Ax1),

el segundo conjunto (12, 90) de unién comprende un segundo alojamiento (100} de unién y el segundo motor primario
(102) que conecta el segundo alojamiento (100) de unidén con un segundo enlace primario (92), estando adaptado el
segundo motor primario (102) para girar el segundo enlace primario (92) con respecto al segundo alojamiento (100)
de union alrededor de un segundo eje primario (Ax2),

10
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comprendiendo el robot (2) una unidad (200) de control segin cualquiera de las reivindicaciones precedentes
dispuesta por debajo de una base (4) del robot (2), de manera que esté situada entre la base (4) del robot (2) y una
estructura (1) a la que se ha de sujetar el robot.

12. Robot (2) segun la reivindicacion 11, en donde la unidad (222) de procesamiento esta adaptada para controlar el
funcionamiento de la pluralidad de motores (102) para efectuar un movimiento deseado del robot (2).

13. Robot (2) segun cualquiera de las reivindicaciones 11-12, en donde el primer enlace primario (92) se extiende
entre la base (4) del robot (2) y el primer conjunto (8, 90) de unién y/o en donde el segundo enlace primario (92) se
extiende entre el primer conjunto (8, 90) de unién y el segundo conjunto (12, 90) de unién.

14. Robot (2) segun cualquiera de las reivindicaciones 11-13, que comprende un primer conector (24) de base
eléctrica, en donde el primer conector (24) de base eléctrica esta dispuesto en la base (4) del robot (2), opcionalmente
en donde el primer conector (24) de base eléctrica es un conector de fuente de alimentacién adaptado para recibir
energia para alimentar el robot (2).

15. Robot (2) segln cualquiera de las reivindicaciones 11-14, que comprende un segundo conector de base eléctrica,
en donde el segundo conector (26) de base eléctrica esta dispuesto en la base del robot (2), opcionalmente en donde
el segundo conector (26) de base eléctrica es un puerto de E/S.

11
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