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a un soporte base de acople rapido y cuyo soporte base comprende una central hidraulica, un motor de una bomba hidraulica y una
electrénica de control, de forma que el brazo se detine por un primer segmento articulado accionado por un primer cilindro
hidraulico asociado al soporte base; un segundo segmento articulado telescdpico accionado por un segundo cilindro hidraulico
asociado al primer segmento articulado; un tercer segmento articulado telescopico accionado por un tercer cilindro hidraulico
asociado al segundo segmento; una herramienta acoplada en el extremo libre del tercer segmento articulado dotada de un
movimiento giratorio de 360°; unos sensores de posicidén, y,una toma de potencia del sistema eléctrico del vehiculo en el que se

instala.



10

15

20

25

30

35

WO 2016/079351 PCT/ES2015/070768

1

BRAZO ARTICULADO TELESCOPICO ROBOTIZADO

DESCRIPCION

OBJETO DE LA INVENCION

La siguiente invencion, segun se expresa en el enunciado de la presente memoria
descriptiva, se refiere a un brazo articulado telescdpico robotizado, cuyo brazo de
accionamiento electrohidraulico puede ser instalado en vehiculos especiales
operacionales con objeto de poder llevar a cabo tareas de reconocimiento, deteccion e
identificacion de cualquier tipo de artefacto peligroso, tales como cargas explosivas,
pudiendo ser controlado desde el propio vehiculo en el que se monta o por control

remoto.

CAMPO DE APLICACION

En la presente memoria se describe un brazo articulado telescépico robotizado, el cual
puede ser instalado en vehiculos de transporte militar u operacionales de las fuerza
armadas para llevar a cabo operaciones de limpieza de rutas y puntos sensibles para lo
gue tiene capacidad para detectar, reconocer, identificar, manipular y neutralizar cualquier

tipo de artefacto peligroso y en especial artefactos explosivos.

ANTECEDENTES DE LA INVENCION

Convencionalmente, cuando hay que manipular artefactos explosivos o realizar
operaciones de riesgo, mas aun, cuando estan en riesgo vidas humanas, se utilizan

robots que son manejados a distancia por medio de una consola de control.

De esta forma, entre los robots existentes para la manipulacién de artefactos explosivos,
podemos citar aquel que comprende un brazo articulado, segun un unico tramo, y sin
posibilidad de girar segun un plano horizontal, es decir, unicamente, tiene movimiento

segun un plano vertical y limitado por su unico tramo articulado.

Asimismo, este tipo de robots disponen de una serie de elementos de control, como son

camara de visién y sensores de proximidad.
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Por otra parte, podemos considerar diferentes documentos de patente, tal como, el
documento ES 2229938 en la que se presenta un robot autopropulsado con unos medios
de desplazamiento definidos por dos trenes de ruedas laterales y dos motores,
independientes, los cuales transmiten movimiento, cada uno de ellos, a un tren lateral de
ruedas, de forma que todas las ruedas no presentan igual diametro, presentando el

mismo una menor robustez al robot objeto del presente expediente.

Asimismo, podemos considerar el documento de patente ES 2241490 en el que se
presenta un robot autopropulsado para manipulacion de cargas explosivas, el cual
dispone de unos medios de desplazamiento definidos por sendos trenes laterales de
rodadura de oruga graduables, presentando en su parte anterior una pala de arrastre, de
longitud graduable, asi como un brazo articulado con el primer tramo del brazo en forma

de horquilla accionado por una pareja de cilindros y quedando rematado en una pinza.

En el documento ES 1073757 se describe un robot telecomandado para operaciones
especiales, el cual incorpora sobre el tren de rodadura una torreta a la que es solidario un
brazo constituido por una serie de segmentos, disponiendo el brazo de, al menos, una
camara y, al menos, un arma disuasoria, de forma que el brazo esta constituido por un
primer y un segundo segmento unidos a través de un cuerpo intermedio que permite su
acodamiento segun planos paralelos, a cuyo segundo segmento se une un tercer
segmento telescopico que queda unido a un cuarto segmento en paralelogramo que, a su
vez, se une a un quinto segmento y éste a un sexto segmento extremo portador de una

pinza.

Igualmente, podemos considerar otros documentos como US 6113343; JP 20040060195
y JP 200326875, de forma que en el documento US 6113343 se describe un robot
adaptado para uso en ambientes hostiles y, especialmente, para manipular explosivos,
gue incorpora un mecanismo de torrecilla con un brazo manipulador con un primer brazo

pivotable 110° y un segundo brazo pivotable 120°.

En el documento JP 20040060195 se describe una maquina que comprende un cuerpo
principal y un dispositivo de traccién dispuesto en cada lateral del cuerpo principal y al
menos un dispositivo accionado por un fluido a presién para regular la anchura de tren de

rodadura.
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En el documento JP 200326875 se describe un vehiculo con medios de desplazamiento
definidos por trenes laterales de rodadura de oruga en los que los laterales de rodadura
de la oruga se desplazan por la acciéon de unos cilindros y son conducidos por largueros

de montaje y guia.

DESCRIPCION DE LA INVENCION

En la presente memoria se describe un brazo articulado telescopico robotizado, cuyo
brazo de accionamiento electrohidraulico remoto puede ser instalado en vehiculos
operacionales con objeto de poder llevar a cabo tareas de reconocimiento, deteccion e
identificacion de cualquier tipo de artefacto peligroso, tales como cargas explosivas, de

forma que el brazo articulado telescépico robotizado comprende:

v" un soporte base de acople rapido a un vehiculo con una torreta que monta el
brazo, propiamente dicho, giratorio 360° y cuyo soporte base comprende una
central hidraulica, un motor de una bomba hidraulica y una electronica de control;

v"un primer segmento articulado accionado por un primer cilindro hidraulico asociado
al soporte base;

v" un segundo segmento articulado telescopico accionado por un segundo cilindro
hidraulico asociado al primer segmento articulado;

v un tercer segmento articulado telescépico accionado por un tercer cilindro
hidraulico asociado al segundo segmento articulado telescopico;

v' al menos, una herramienta acoplada en el extremo libre del tercer segmento
articulado telescopico dotada de un movimiento giratorio de 360°, asi como otros
elementos o utiles de trabajo;

¥v'unos sensores de posiciéon asociados a cada segmento articulado conformante del
brazo, y;

v"una toma de potencia al sistema eléctrico del vehiculo en el que se instala.

Asi, se permite que cuando los operarios estén llevando a cabo los diferentes posibles

trabajos puedan permanecer a una distancia de seguridad de hasta seis metros.

Por otra parte, los dos segmentos articulados telescépicos conformantes del brazo

gquedan en un plano vertical paralelo al plano vertical del primer segmento articulado
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permitiendo su plegado y quedando perfectamente recogido sin exceder los galibos del

vehiculo y sin interferir en ningun sistema del mismo.

Ademas, el segundo segmento articulado telescopico es accionado, longitudinalmente,
por un cuarto cilindro hidraulico para graduar su longitud, en tanto que el tercer segmento
articulado telescédpico es accionado, longitudinalmente, por un quinto cilindro hidraulico,
igualmente, para graduar su longitud, permitiendo adaptar la longitud de los mismos a las

necesidades de cada momento.

El sistema de control y funcién del brazo articulado telescépico robotizado puede tener
almacenadas posiciones predeterminadas del brazo, permitiendo un plegado/desplegado

completamente automatico en un minimo tiempo.

La herramienta acoplada en el extremo libre del tercer segmento articulado telescépico se
define por una pinza giratoria 360°, mediante la que se podran manipular los diferentes

objetos.

Asimismo, la herramienta acoplada en el extremo libre del tercer segmento articulado

telescopico se puede definir por una garra para escarbar giratoria 360°.

Igualmente, el util acoplado en el extremo libre del tercer segmento articulado telescopico

se puede definir por un detector de metales.

El util acoplado en el extremo libre del tercer segmento articulado telescopico se puede
definir por un sistema de soplado de aire que permitird apartar hojarasca, maleza, arena

suelta o polvo en el punto de trabajo.

Estos utiles o herramientas se pueden acoplar de forma conjunta permitiendo ir
realizando diferentes operaciones, y, asi, en el momento que se pueda detectar una
carga explosiva mediante la garra se podra escarbar a su alrededor y con el sistema de
soplado se podra limpiar los alrededores de la misma, con objeto de poder tener una

perfecta vision de la misma para su manipulacién.

En una variante de ejecucion practica de la invencion el cuarto cilindro hidraulico de

regulacion longitudinal del segundo segmento articulado telescépico y el quinto cilindro
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hidraulico de regulacién longitudinal del tercer segmento articulado telescopico, quedan
integrados y protegidos en el interior de su estructura tubular, quedando protegidos ante

cualquier dano.

Para complementar la descripcion que seguidamente se va a realizar, y con objeto de
ayudar a una mejor comprension de las caracteristicas de la invencién, se acompana a la
presente memoria descriptiva, de un juego de planos, en cuyas figuras de forma

ilustrativa y no limitativa, se representan los detalles mas caracteristicos de la invencién.

BREVE DESCRIPCION DE LOS DISENOS

Figura 1. Muestra una primera vista en alzado del brazo conformado por tres segmentos
articulados, siendo dos de ellos telescopicos, con el soporte base de acople rapido a un
vehiculo y pudiendo observar como en su extremo libre se ha acoplado una garra para

escarbar.

Figura 2. Muestra una segunda vista en alzado del brazo articulado telescépico de la
figura anterior girado 180° y pudiendo observar como en su extremo libre se ha acoplado

una garra para escarbar.

Figura 3. Muestra una vista en planta del brazo articulado telescopico de la figura 1,
pudiendo observar como los dos segmentos articulados telescépicos quedan en un plano
vertical paralelo al plano vertical des primer segmento articulado de longitud fija y

pudiendo observar como en su extremo libre se ha acoplado una garra.

Figura 4. Muestra una vista frontal del brazo articulado telescépico en su posicién de

plegado.

Figura 5. Muestra una vista en alzado lateral del brazo articulado telescopico en su

posicion de plegado.

Figura 6. Muestra una vista en alzado de un vehiculo al que se le ha acoplado un brazo

articulado telescopico, estando en posicién extendida segun su eje longitudinal.

Figura 7. Muestra una vista en perspectiva de un conjunto acoplable al extremo libre del
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brazo articulado que comprende un detector de minas, una garra, un soplador y una

camara térmica.

Figura 8. Muestra una vista en perspectiva de una pinza acoplable al extremo libre del

brazo articulado telescopico.

Figura 9. Muestra una vista frontal de un vehiculo con un brazo articulado telescopico
habiéndolo representado en una pluralidad de posiciones, permitiendo observar la alta
capacidad de adaptacién para poder acceder a muy diferentes puntos, tanto en altura

como bajo ras de superficie.

Figura 10. Muestra una vista en alzado del brazo correspondiente a la figura 1 en el que
el cuarto cilindro hidraulico de regulacioén longitudinal del segundo segmento articulado
telescopico y el quinto cilindro hidraulico de regulacion longitudinal del tercer segmento
articulado telescopico, quedan integrados y protegidos en el interior de su estructura

tubular.

DESCRIPCION DE UNA REALIZACION PREFERENTE

A la vista de las comentadas figuras y de acuerdo con la numeraciéon adoptada podemos
observar como el brazo articulado telescépico robotizado 1 comprende un soporte base 2
de acople rapido a un vehiculo operacional 20, cuyo soporte base 2 incorpora una torreta
3 en la que se monta el brazo, propiamente dicho, dotado de un giro de 360° e
incorporando, igualmente, otros componentes, cuyo brazo articulado telescopico esta
conformado por tres segmentos en cuyo extremo libre se acopla, al menos, una

herramienta o util de trabajo.

De esta forma, el soporte base 2 comprende una torreta 3 de montaje del brazo articulado
telescopico robotizado 1, propiamente dicho, una central hidraulica 4 con un motor 5 de la
bomba hidraulica y un conjunto de control y funcién 6 para cuyo manejo se le ha dotado
de una interface basada en un PC o tablet con un sistema de comunicacién via radio o
por fibra 6ptica, permitiendo manejar el brazo desde el propio vehiculo en el que se monta

o por control remoto.

Asi, el brazo articulado telescopico robotizado 1 presenta un primer segmento 7
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accionado, en su desplazamiento giratorio, por un primer cilindro hidraulico 8 asociado al
soporte base 2; un segundo segmento articulado 9 accionado, en su desplazamiento
giratorio, por un segundo cilindro hidraulico 10 asociado al primer segmento 7 y un tercer
segmento 11 articulado accionado, en su desplazamiento giratorio, por un tercer cilindro
hidraulico 12 asociado al segundo segmento articulado 9, acoplando en el extremo libre

del tercer segmento articulado 11, al menos, una herramienta o util de trabajo.

Ademas, el segundo segmento articulado 9 y el tercer segmento articulado 11 presentan
una configuracion telescopica para lo cual el segundo segmento articulado 9 esta
solicitado por un cuarto cilindro hidraulico 13 y el tercer segmento articulado 11 esta
solicitado por un quinto cilindro hidraulico 14, mediante los cuales se permite graduar su
longitud de acuerdo a las necesidades y que, ademas, mediante correspondiente
sensores de posicidn dispuestos en la torreta 3 de montaje del brazo en si y en los primer,
segundo y tercer cilindro hidraulico 8. 10 y 12 se permite conocer la posicién exacta de los

mismos.

Asi, el cuarto y quinto cilindro hidraulico tienen una actuaciéon en sentido longitudinal

permitiendo graduar la longitud de los mismos de acuerdo a las necesidades.

Asimismo, al extremo libre del tercer segmento articulado telescopico 11 son acoplables
distintas herramientas o utiles de trabajo, tales como una pinza 15, una garra 16
escarbadora o un detector de minas 17, que pueden estar asociados a un sistema de
soplado 18 mediante el que se podra limpiar la hojarasca, maleza, arena suelta o polvo
existentes en el punto de trabajo y que para colaborar en las distintas operaciones se

dispondra, igualmente, de una camara térmica 19.

Asi, el brazo articulado telescépico robotizado 1 de accionamiento electrohidraulico es
acoplable, esencialmente, a vehiculos de transporte militar u operaciones especiales 20,
mediante el cual se permite detectar, desenterrar, si es necesario, o incluso inutilizar
trampas explosivas en caminos, carreteras u otras lugares, pudiendo manejar el brazo
como si se tratase de un robot, desde el propio vehiculo en el que se acople o a distancia
en caso de que los tripulantes deseen abandonar el vehiculo ante una deteccion de

amenaza grave.

El brazo articulado telescopico robotizado 1 tiene un alcance de hasta 8 m. y el mismo
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puede acceder a lugares bajo ras de tierra hasta 2 m., permitiendo, por ejemplo, el

acceso a zanjas, laterales de carreteras o pasos de corrientes fluviales.

Por otra parte, en la memoria del conjunto de control y funcién 6 se podra almacenar un
numero indeterminado de posiciones para que el brazo articulado telescépico robotizado
1 automaticamente pueda plegarse/desplegarse, en un minimo tiempo, a ellas, para lo
cual el brazo incorpora una serie de sensores de posicion dispuestos en la torreta de
montaje del brazo articulado en si y en los primer, segundo y tercer cilindros hidraulicos 8,

10 y 12 de accionamiento que permiten conocer su posiciéon exacta.

De esta forma, si en las tareas de deteccion mediante el detector de minas 17 se localiza
una mina se podran iniciar las labores para la desactivacion o explosidén controlada desde
el propio vehiculo a por control remoto, para lo cual mediante una garra 16 escarbadora
se podra dejar al descubierto la misma y mediante un sistema de soplado 18 se podra
limpiar la hojarasca, maleza, arena suelta o polvo existentes en sus alrededores,

quedando libre para su posible manipulaciéon por medio de una pinza 15.

Haciendo mencion a las figuras podemos observar como en la figura 8 se ha
representado un vehiculo provisto de un brazo articulado telescépico robotizado objeto de
la invencion con el mismo en una pluralidad de posiciones, pudiendo observar su gran
adaptabilidad para poder acceder a puntos elevados como a puntos bajo ras de

superficie.

En una variante de ejecucién practica de la invencién el cuarto cilindro hidraulico 13 de
regulacion longitudinal del segundo segmento articulado telescdpico 9 y el quinto cilindro
hidraulico 14 de regulacién longitudinal del tercer segmento articulado telescopico 11,
gquedan integrados y protegidos en el interior de su estructura tubular, quedando

protegidos ante cualquier dafo.

Asi, en la figura 10 de los disefios se observa como la estructura tubular del segundo y
tercer segmento articulado telescépico 9 y 11 incorporara en su interior el correspondiente
cilindro hidraulico 13 y 14, respectivamente, de regulacién de su longitud, quedando

protegidos ante danos, accidentales o intencionados, que puedan inutilizar los mismos.
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REIVINDICACIONES

1a.- BRAZO ARTICULADO TELESCOPICO ROBOTIZADO, cuyo brazo, conformado por

una serie de segmentos articulados, de accionamiento electrohidraulico remoto puede ser

instalado en vehiculos operacionales con objeto de poder llevar a cabo tareas de

reconocimiento, deteccién e identificacién de cualquier tipo de artefacto peligroso, tales

como cargas explosivas, caracterizado por que el brazo articulado telescdpico robotizado

(1) comprende:

v

un soporte base (2) de acople rapido a un vehiculo operacional (20) con una
torreta (3) que monta el brazo, propiamente dicho, giratorio 360° y cuyo soporte
base (2) comprende una central hidraulica (4), un motor (5) de una bomba
hidraulica y una electronica de control y funcion (6);

un primer segmento articulado (7) accionado por un primer cilindro hidraulico (8)
asociado al soporte base (2);

un segundo segmento articulado telescopico (9) accionado por un segundo cilindro
hidraulico (10) asociado al primer segmento articulado (7);

un tercer segmento articulado telescépico (11) accionado por un tercer cilindro
hidraulico (12) asociado al segundo segmento articulado telescépico (9);

al menos, una herramienta montada en el extremo libre del tercer segmento
articulado telescédpico (11) dotada de un movimiento giratorio de 360°, asi como
otros elementos o utiles de trabajo;

unos sensores de posicidn asociados a la torreta (3) de montaje del brazo y a
cada uno de sus segmento articulados, y;

una toma de potencia del sistema eléctrico del vehiculo en el que se instala,

quedando el segundo y tercer segmentos articulados telescépicos (9 y 11) segun un

plano vertical, en tanto que el primer segmento articulado (7) queda en un plano vertical

paralelo al de los segmentos articulados telescopicos (9 y11) permitiendo su plegado.

22 BRAZO ARTICULADO TELESCOPICO ROBOTIZADO, segun la 12 reivindicacion,

caracterizado por que el segundo segmento articulado telescopico (9) es accionado,

longitudinalmente, por un cuarto cilindro hidraulico (13).
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32- BRAZO ARTICULADO TELESCOPICO ROBOTIZADO, segun la 12 reivindicacion,
caracterizado por que el tercer segmento articulado telescopico (11) es accionado,

longitudinalmente, por un quinto cilindro hidraulico (14).

42 BRAZO ARTICULADO TELESCOPICO ROBOTIZADO, segun la 12 reivindicacion,
caracterizado por que el sistema de control y funcion del brazo articulado telescopico

robotizado (1) puede tener almacenadas posiciones predeterminadas del brazo.

52-. BRAZO ARTICULADO TELESCOPICO ROBOTIZADO, segun la 12 reivindicacion,
caracterizado por que la herramienta acoplada en el extremo libre del tercer segmento

articulado telescopico (11) se define por una pinza (15), giratoria 360°.

62.- BRAZO ARTICULADO TELESCOPICO ROBOTIZADO, segun la 12 reivindicacion,
caracterizado por que la herramienta acoplada en el extremo libre del tercer segmento

articulado telescopico (11) se define por una garra (16) para escarbar, giratoria 360°.

72- BRAZO ARTICULADO TELESCOPICO ROBOTIZADO, segun la 12 reivindicacion,
caracterizado por que el util acoplado en el extremo libre del tercer segmento articulado

telescopico (11) se define por un detector de metales (17).

82- BRAZO ARTICULADO TELESCOPICO ROBOTIZADO, segun la 12 reivindicacion,
caracterizado por que el util acoplado en el extremo libre del tercer segmento articulado

telescopico (11) se define por un sistema de soplado de aire (18).

92- BRAZO ARTICULADO TELESCOPICO ROBOTIZADO, segin la 22 y 32
reivindicacién, caracterizado por que el cuarto cilindro hidraulico de regulacion

longitudinal del segundo segmento articulado telescépico y el quinto cilindro hidraulico de
regulacion longitudinal del tercer segmento articulado telescopico, quedan integrados y

protegidos en el interior de su estructura tubular.
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