Laboratorio AITIM:
Autédmata para ensayos
de aperturay cierre

por Luis Garcin Esteban

[MEMORIADEL PRODUCTO

'Can €l nombre de autémata electro-
‘neumético de actuacidnsecuenciada
[ hemosdenominado un equipo dise-
‘nado y construidofntegramente por
‘nuestra Asociacion en colaboracion
con la Cétedra de Tecnologia de la
. Madera de |a Fscuela Técnica Supe-
rior de Ingenierosde Montes.
‘Para su desarrollo sehan hechouso
' de 10s medios técnicos disponibles en
. dicha Cétedra yse hacontado con las
bases documentales y bibliograficas
de nuestraAsociacion.
El responsable técnico de disefio
construcecién hasidoD. LuisGarcfa
Esteban, Dr. Ingenierode Montes de
AITIM y Profesor Asociado de la
Cétedra de Tecnologiade la Madera
‘de laET.SIM.
"Entreotros, uno de | osobjetivosprio-
r ritariosde esta Asociacion es partici-
,par de forma conjunta con nuestras
empresas asociadas en |anormaliza-
cion Yy procesos de certificacién de
productos de maderay derivados.
Con € fin defacilitar a fabricantes de
puertas y ventanasequipos de auto-
control de productos acabados para
_sus productos defabricacion, sedise-
 i6 y construyd este equipo.
El coste tan elevadoque supondrfa
para estos fabricanteslaadquisicion
de un robot paracomprobar estas
& solicitacionesanimé a esta Asocia
cién a redlizar un autémata de bgjo
coste.
Lz funcién principa del autémata es
realizar un nUmero de aperturasy
cierres tan elevado que represente en
definitivajas solicitaciones reaics alas
que van aestar sometidos herrgjes y
cerraduras durante su perfodo de vida
normal.
Su disefio s¢ dirigié a desarrollar tres
articulaciones combinadas capaces de
reproducir |0S movimientos de un
brazo humano durante lafuncidn de
apertura O cierre de una puerta o
ventana.
Para conseguir esto se utilizaron dos
cilindros neuméticos de actuacidn
Wr giro, € principal destinado a
arrastrar el brazo ensu conjunto €l
secundario pararedizar laaperturay
_ cierredel elemento practicado. Los
_ finalesdecarreradispuestosen lapla-
7 taformra dd cilindro principal, per-
mitenregular los gradosde apertura
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%de la puertaya su vezotorgando263°
7 por exceso en d cierre, obligand

Qu disefio s dirigié a desarrollar tres
articulacionescombinadascapaces de
reproducirlosmovimientosde un brazo
humano durante lafuncion deapertura
O cierre de una puerta o ventana.

S edima que d costeaproximado del
equipo no supere las350.000 ptas.,

frente a los 1,56 2 millones de un

robottradicional, y que sudemandase
efectuepor los fabricantescitados.

pistén aredizar una fuerza auxiliar
capaz de&retar, en elementosque
su practicabilidad reaui ereesfuerzos
mayores.

El cilindro secundario, dispuesto
con otros dos findes de carreta,
pueden ser reguladoen su actuacién
desde O a 180°, permitiendo deesta
maneraensay arcerraduras tan distin-
tascomofatlebas deventanao pomos
de puertas.

Paracubrirlas necesidadesdeunsec-
tor tanampliocomoesel depuertas y
ventanas de madera, en cuanto a su
variedad de herrajes, d autémata
disnone de un secuenciador de seis

entradasy seissdidascapa? dc con-
mutar maniobrasde aperturay cierre
que cubraneseamplio campo deposi-
blidades.

VIABILIDAD
DEL PRODUCTO

Este producto se dirige a fabricantes
depucrtasy ventanas, asl como fabri-
cantes de herrgjes que deseen com-
probar lacaidad de sus productos
por fatigareal, en unperfodo deensa
yo que nosuperelos3 dfas. Deesta
forma los prototipos redizados po-
drédn ser modificados en base a
posblesfaltasde disefio o bgacdi-
dad delos productos, antesde su se-
riado.

Se estima que € costeaproximado
dd equipo no supere las350.000
ptas, frente alos1,562 millonesde
un robot tradiciona, y ?ue U de-
mandaseefectuepor |os fabricantes
citados.

En d caso de que nuestro producto
fuesepremiado, la dotaciondel mis-
mose dirigicfa a profundizar eneldisc-
node un equipode ulrasonidos,
capaz dedeterminar por unamedida
directa ysencilla densidades y conte-
nido de humedad dela madera a su
entrada en fdbrica, conociendo de
estamanerael pesoreal delamadera.



