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DESCRIPCION

Robot con anillos de soporte fijados sobre una caja
de engranajes para fijacion de levas de control.

La invencién se refiere a un robot de varios ejes
con al menos un engranaje asignado a un eje del ro-
bot, con una caja de engranajes con bandas de reten-
cién que pueden colocarse en su perimetro para fijar
levas para controlar el &ngulo de giro del eje del robot.

Para controlar y/o ajustar un dngulo de giro de ca-
da eje del robot permitido y adaptado a las correspon-
dientes condiciones de movimiento del motor se sabe
disponer en una parte del robot, como la biela oscilan-
te, levas que siguen el perimetro del engranaje y que
controlan la zona de trabajo del robot que corresponde
al angulo de giro deseado. Para fijar de manera girato-
ria en la direccion del perimetro las levas, se utilizan
por lo general bandas de retencidn que se atornillan en
el perimetro del eje del robot. Para garantizar las bajas
tolerancias necesarias para un funcionamiento perfec-
to del motor, las superficies previstas para la fijacion
de las bandas de retencién deben ser trabajadas, por
ejemplo, templadas, rectificadas, torneadas, fresadas
y/o pulidas. En los robots industriales de varios ejes
que presentan un carrusel, dispuesto en un bastidor y
que puede bascular alrededor de un eje de base (eje
Al), y un brazo de robot, dispuesto sobre el carrusel
en una biela oscilante y que puede bascular alrede-
dor de varios ejes, para fijar las levas para controlar el
dngulo de giro del eje Al las bandas de retencién se
disponen, por ejemplo, en el perimetro de una corona
giratoria del carrusel.

El documento DE 3310135 Al da a conocer una
articulacioén de robot, fijindose mediante tornillos en
la parte estacionaria de la articulacién una pieza aco-
dada provista de una ranura para conducir levas.

En el caso de un atornillado radial de las bandas de
retencion en el perimetro de la caja de engranajes, por
un lado es complejo el manejo para colocar y retirar
las bandas de retencién y, por otro lado, estd limitada
la precision de la marcha concéntrica de las bandas de
ranuras o de sujecion.

La invencion tiene como objetivo proponer en un
robot del tipo citado al principio, evitando las desven-
tajas mencionadas, una comunicacién entre las ban-
das de retencién para fijar las levas y el robot, que
garantice la méxima precision posible de la marcha
concéntrica y requiera poco espacio.

Segiin la invencidn, este objetivo se consigue en
un robot del tipo mencionado al principio configuran-
do las bandas de retencién esencialmente en forma de
arco circular con un perimetro interior aproximada-
mente equivalente al perimetro exterior de la caja de
engranajes, y pudiéndose tensar entre si por el lado
frontal las bandas de retencién para la fijacion a la ca-
ja de engranajes.

Mediante la configuracién segin la invencion es
posible un montaje directo sencillo y rapido de las
bandas de retencioén en forma de arco circular en el
perimetro de la caja de engranajes, tensando éstos so-
bre la caja de engranajes.

Mediante la invencién es posible un posiciona-
miento mds exacto de las bandas de retencién de una
manera mds sencilla y mds rdpida a como sucede se-
gtin el estado actual de la técnica.

En una realizacién preferida esta previsto para el
tensado que en la zona de sus extremos las bandas de
retencién presenten una perforacion axial cada una de
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las cuales recibe una espiga de sujecién, estando atra-
vesada radialmente cada espiga de sujecion por al me-
nos una perforacién que sirve para recibir un tornillo
de apriete, que atraviesa las perforaciones de las espi-
gas de sujecion de dos bandas de retencién contiguas,
para tensar las bandas de retencion. De esta manera el
tensado perimetral sobre la caja de engranajes puede
ajustarse por medio de los tornillos de sujecion.

Las espigas de sujecion estdn atravesadas conve-
nientemente por dos perforaciones que recogen un
tornillo de sujecion, donde preferentemente como mi-
nimo una de las perforaciones, atravesadas por un tor-
nillo de sujecion, de las espigas de sujecion de dos
bandas de retencion contiguas es una perforacién ros-
cada, en la que encaja la rosca del correspondiente
tornillo de sujecion.

En una realizacion preferida las bandas de reten-
cién pueden fijarse sobre el perimetro de la caja de
engranajes por medio de las espigas de sujecion, que
sobresalen como minimo por un lado de las perfora-
ciones axiales de las bandas de retencion, pudiéndose
encajar por ejemplo una cabeza de las espigas de su-
jecioén, que sobresalen de las perforaciones axiales de
las bandas de retencién, en una escotadura formada
sobre la que va fijo el engranaje o a la que va firme-
mente unida la caja de engranajes.

Las bandas de retencién estan configuradas de ma-
nera en si conocida como bandas ranuradas con ner-
vios que discurren por el lado exterior alrededor de su
perimetro y ranuras para fijar las levas, presentando
las nervaduras un perfil esencialmente en T.

Hay previstas convenientemente dos bandas de re-
tencion en forma de arco de circunferencia que rodean
esencialmente de manera completa la caja de engrana-
jes y cada una de las cuales abarca 180° de la caja de
engranajes.

Segin una configuracion preferida de la invencién
esta previsto que el perimetro interior de las bandas de
retencion presente un perfil complementario al perfil
de sujecién dispuesto en el perimetro exterior de la ca-
ja de engranajes para el tensado con arrastre de forma
de las bandas de retencidn sobre la caja de engranajes.

El perfil de las bandas de retencién complementa-
rio al perfil de sujecion de la caja de engranajes cuida
de conseguir un cierre de forma axial, de tal manera
que las piezas se posicionan exactamente durante el
tensado. Debido al tensado perimetral y a la disposi-
cién simétrica se garantiza la maxima precision posi-
ble de marcha concéntrica de las bandas de retencion.

En una realizacioén preferida estd previsto que el
perfil de sujecién de la caja de engranajes presente
como minimo un reborde perimetral y el perfil de las
bandas de retencién como minimo una ranura com-
plementaria, o el perfil de sujecién de la caja de en-
granajes presente como minimo una ranura perimetral
y el perfil de las bandas de retencién como minimo
un reborde perimetral complementario. Para formar
el perfil de sujecion en la caja de engranajes, forma-
do por lo general como pieza giratoria de acero, se
requiere Unicamente un tratamiento sencillo y econé-
mico, por ejemplo uno por arranque de viruta.

A continuacién se explica con més detalle la in-
vencion basdndose en una realizacién preferida y to-
mando como referencia los dibujos. Se muestra:

Fig. 1 una vista en perspectiva de un engranaje de
un robot con bandas de retencién dispuestas en el pe-
rimetro de una caja de engranajes para fijar levas;

Fig. 2 una vista en detalle en perspectiva de las
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bandas de retencién dispuestas en la caja de engrana-
jes segtn la Figura 1;

Fig. 3 una vista esquematica en detalle de un corte
a través del engranaje segin la Figura 1 y

Fig. 4 una vista esquematica en detalle de un corte
longitudinal a través del engranaje segutn la Figura 1.

En la Figura 1 se representa un engranaje de un
eje de un robot (no mostrado) con un arbol de trans-
misién 2 apoyado en una caja de engranajes 3. En el
perimetro de la caja de engranajes 3 hay dispuestas
dos bandas de retencién 4 en forma de arco de cir-
cunferencia para colocar levas (no representadas) con
objeto de controlar el dngulo de giro del eje de ro-
bot en relacién a una parte del robot unida de mane-
ra resistente al arbol de transmisién 2, colocada en el
conmutador accionado por las levas. En la realizacién
mostrada, las bandas de retencién 4 estdn configura-
das como bandas ranuradas 5 con nervios 17 y ranuras
18, que rodean su perimetro para fijar las levas. En el
presente caso hay previstas dos bandas ranuradas 5
que rodean totalmente la caja de engranaje 3, y que se
extienden cada una de ellas por medio perimetro de la
caja de engranajes 3.

Tal como se ve de la Figura 2, las bandas ranura-
das 5 se sujetan axialmente, tras mutuo tensado, me-
diante la formacién de ranuras-resorte. Para ello, el
perimetro exterior de la caja de engranajes 3 presenta
un perfil de sujecién 6 y el perimetro interior de las
bandas de retencién 4 un perfil 7, complementario a
éste, para el tensado con arrastre de forma de las ban-
das de retencién 4 en la caja de engranajes 3. Mientras
que el perfil de sujecién 6 de la caja de engranajes 3
presenta un reborde perimetral 8 esencialmente cen-
tral, el perfil 7 de las bandas de retencion 4 estd con-
figurado en forma de una ranura perimetral 9 comple-
mentaria, de tal manera que en el tensado las bandas
de retencién 4 estdn fijas axialmente con arrastre de
forma a la caja de engranajes 3.

Para tensar las bandas de retencion 4, éstas pre-
sentan en la zona de sus extremos una perforacién 11
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paralela al eje, que aloja una espiga de sujecién 12.
Las espigas de sujecion 12 estdn atravesadas radial-
mente por dos perforaciones 13, 13a que sirven para
alojar un tornillo de apriete 14. Cada uno de los torni-
llos de apriete 14 para tensar las bandas de retencién
4 atraviesan las perforaciones 13, 13a de las espigas
de sujecién 12 de dos bandas de retencién 4 conti-
guas, estando como minimo las perforaciones 13, 13a
alejadas de una cabeza 14a de los tornillos de apriete
14 configuradas preferentemente como perforaciones
roscadas en cuya rosca encajan los tornillos de apriete
14. Por medio de los tornillos de apriete 14 se puede
ajustar el tensado perimetral de las bandas de reten-
cion 4 a la caja de engranajes 3.

Para poder fijar las bandas de retencioén 4 en di-
reccion del perimetro en la caja de engranajes 3, las
espigas de sujecion 12 presentan una cabeza 12a, que
sobresale de las perforaciones axiales 11 dispuestas
en el lado extremo de las bandas de retencion 4, que
puede encajarse en una escotadura 15 formada en la
parte de robot 3 en la que esta fija la caja de engrana-
jes, como por ejemplo la biela oscilante. Para fijar las
levas en las bandas de retencién 4 configuradas co-
mo bandas ranuradas 5 sus nervios 17 van provistos
de un perfil esencialmente en forma de T a los que se
sujetan por friccion las levas (no representadas).

En la Figura 3 se representa de nuevo un corte es-
quemadtico a través de la caja de engranajes 3 seglin
la Figura 1 en la zona de unién de las dos bandas de
retencién 4. Las bandas de retencién 4 son tensadas
unas contra otras mediante los tornillos de apriete 14,
que atraviesan radialmente las espigas de sujecion 12
dispuestas en las perforaciones axiales 11 en los ex-
tremos de las bandas de retencion 4 y tensando con
ello las bandas de retencién 4.

El perfil de sujecion 6 de la caja de engranajes 3
configurado como reborde perimetral 8 y el perfil 7 de
las bandas de retencién 4 complementario, configura-
do como ranura perimetral 9, se muestran en la Figura
4 de nuevo en corte longitudinal.
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REIVINDICACIONES

1. Robot de varios ejes con al menos un engranaje
asociado a un eje del robot, con una caja de engra-
najes con bandas de retencién para fijar levas de con-
trol para controlar el dngulo de giro del eje del robot,
caracterizado porque las bandas de retencién (4) es-
tan configuradas esencialmente en forma de arco de
circunferencia con un perimetro interior aproximada-
mente equivalente al perimetro exterior de la caja del
engranajes (3), y porque las bandas de retencién (4)
se pueden tensar entre si por el lado frontal para su
fijacion a la caja de engranajes (3).

2. Robot segtin la reivindicacién 1, caracteriza-
do porque en la zona de sus extremos cada banda de
retencién (4) presenta una perforacién axial (11) para
recibir una espiga de sujecién (12), estando atrave-
sada radialmente cada espiga de sujecién (12) por al
menos una perforacién (13) que sirve para recibir un
tornillo de apriete (14), que atraviesa las perforacio-
nes (13, 13a) de las espigas de sujecion (12) de dos
bandas de retencion (4) contiguas para tensar las ban-
das de retencién (4) en la caja de engranajes (3).

3. Robot segtn la reivindicacién 2, caracterizado
porque cada espiga de sujecién (12) estd atravesada
por dos perforaciones (13, 13a).

4. Robot segtn las reivindicaciones 2 6 3, carac-
terizada porque como minimo una de las perforacio-
nes (13, 13a) atravesadas por los tornillos de sujecién
(14) de las espigas de sujecion (12) de dos bandas de
retencién (4) contiguas es una perforaciéon con rosca
interior.

5. Robot segtin una cualquiera de las reivindica-
ciones 2 a 4, caracterizado porque las bandas de re-
tencién (4) pueden fijarse radialmente en la caja de
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engranajes (3) por medio de las espigas de sujecién
(12) que sobresalen como minimo por un lado de las
perforaciones axiales (11) de las bandas de retencién
).

6. Robot segtin una cualquiera de las reivindica-
ciones 1 a 5, caracterizado porque las bandas de re-
tencién (4) estan configuradas como bandas ranuradas
(5) con nervios (17) que discurren por el lado exterior
alrededor de su perimetro y ranuras (18) para fijar las
levas.

7. Robot segin la reivindicacién 6, caracterizado
porque los nervios (17) de las bandas ranuradas (5)
presentan un perfil esencialmente en forma de T.

8. Robot segin una cualquiera de las reivindica-
ciones 1 a 7, caracterizado porque hay previstas dos
bandas de retencion (4) que rodean esencialmente de
manera completa la caja de engranajes (3).

9. Robot segtin una cualquiera de las reivindica-
ciones 1 a 8, caracterizado porque el perimetro inte-
rior de las bandas de retencién (4) presenta un perfil
(7) complementario a un perfil de sujecién (6) dis-
puesto en el perimetro exterior de la caja de engra-
najes (3) para el tensado con arrastre de forma de las
bandas de retencion (4) en la caja de engranajes (3).

10. Robot segtin la reivindicacién 9, caracteriza-
do porque el perfil de sujecién (6) de la caja de engra-
najes (3) presenta como minimo un reborde perime-
tral (8) y el perfil (7) de las bandas de retencién (4)
como minimo una ranura perimetral (9) complemen-
taria.

11. Robot segtn la reivindicacién 9, caracteriza-
do porque el perfil de sujecion (6) de la caja de engra-
najes (3) presenta como minimo una ranura perime-
tral y el perfil (7) de las bandas de retencién (4) como
minimo un reborde perimetral complementario.
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